Lista nr 8 z Robotyki 1

1. Dla robotéw mobilnych przedstawionych na rysunkach 1-3 i poruszajacych sie¢ po plaszczyznie XY:

(a) Wyznaczy¢ ograniczenie na brak poslizgu poprzecznego (bocznego) kota lewego i kola prawego,
umieszczonych na jednej osi. Pokazaé, ze ograniczenia te nie sa niezalezne a postaé réwnan
odpowiada brakowi poglizgu punktu lezacego na srodku osi.

(b) Wyznaczy¢ ograniczenie na brak poslizgu poprzecznego osi przedniej, zaktadajac ze $rodek osi
jest w punkcie (xp, yp)-

(¢) Wyznaczy¢ ograniczenie na brak poslizgu poprzecznego osi tylnej, zaktadajac ze srodek osi jest
w punkcie (x4, yt).

(d) Wyrazié zaleznosé (zp,yp) od (24, y;) oraz odpowiednich dlugosci konstrukeyjnych i katéw oraz
zaleznosé odwrotng — (x4, yi) od (Tp, Yp)-

(e) Przyja¢ odpowiedni wektor konfiguracji ¢ (polozenie + jakies katy) zawierajacy (z,y) w dwéch
wariantach: jako srodek osi przedniej oraz jako srodek osi tylnej.

(f) Napisaé ograniczenia w postaci Pfaffa: A(g)¢ = 0.

2. Zapisa¢ ograniczenia Pfaffa w postaci bezdryfowego ukladu sterowania ¢ = G(g)u. W tym celu

nalezy znalezé odpowiednia liczbe nietrywialnych (czyli niezerowych) wektoréw g;(q), i =1,...,m,
takich ze Vq A(q)gi(q) = 0. Najlepiej aby wektory g; byly wzgledem siebie ortogonalne.

3. Dla wybranego robota mobilnego oraz wybranej osi dotozy¢ 1 ograniczenie na brak poslizgu wzdtuznego.
Zaproponowaé wektor konfiguracji ¢ dla tego przypadku. Napisa¢ macierz ograniczen Pfaffa. Jesli
bedzie czas, to mozna takze poszukaé generatoréw uktadu bezdryfowego g;(q).
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Rysunek 1: Samochdd kinematyczny
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Rysunek 2: Monocykl ciagnacy przyczepke
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Rysunek 3: Monocykl ciagnacy przyczepke z dodatkowym przegubem



