Lista nr 9 z Robotyki 1

Przypomnienie:

e Nawias Liego pol wektorowych f i g z wektorem konfiguracji ¢

Oy af
[f,g]—afq' "9

e Dystrybucja Dy = spance {91(q),92(q), - - ., 9m(q)} rozpieta przez pola wektorowe pochodzace z
ukladu bezdryfowego ¢ = > | g;(q)u;.

e Mata flaga — ciag dystrybucji D41 = D; + [Do, D;], i=0,....

e Stopien nieholonomicznosci dystrybucji Dg w punkcie ¢ — minimalna wartosé indeksu p, dla ktérej
rp(q) = n, gdzie n to wymiar przestrzeni konfiguracyjnej, za$ r;(¢) to wymiar dystrybucji D; w
konfiguracji q.

Dla bezdryfowych ukltadéw sterowania (a)-(f) podanych ponizej nalezy:

1. podaé, ile wynosza: n — wymiar przestrzeni konfiguracyjnej, [ — liczba ograniczen nieholonomicz-
nych, m — liczba generatoréow ukladu bezdryfowego.

2. policzy¢ Do(q), D1(q), D2(q), - - --

policzy¢ ro(q),r1(q),r2(q), . . ..

- w

okregli¢ wektor wzrostu oraz stopien nieholonomicznosci w konfiguracji g.

5. sprawdzié, czy ograniczenia Pfaffa A(q)¢ = 0, z ktérych wygenerowano bezdryfowy uktad sterowa-
nia, sa w pelni nieholonomiczne.

Uklady, ktére nalezy zbadac:

(a) monocykl bez podlizgu poprzecznego i wzdhiznego, ¢ = (z,y, 0, ¢1, ¢p2)T
g1 = (cosb,sinb, %, %,O)T7 g2 = (cos b, sin b, —%70, %)T

(b) koto bez poslizgu poprzecznego i wzdtuznego, q¢ = (z,y,0,¢)"
g1 = (cosf,sin0,0,1)T, go = (0,0,1,0)

(c) samochéd kinematyczny, ¢ = (,y, 0, ¢)T
g1 = (Lcosfcos ¢, Lsindcos p,sin¢,0)T, go = (0,0,0,1)7

(d) uklad nilpotentny, ¢ = (g1, q2,¢3)"
g1 = (1707q2)T7 g2 = (07 170)T

(e) uktad liniOWY7 q= ((hv q2, qJS)T
g1 = (170’ _1)T7 g2 = (07 laO)T

(f) integrator Brocketta, ¢ = (q1,q2,q3)"
g1 = (1707 _Q2)Tﬂ g2 = (0, qu)T



