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L STOWARZYSZENIE

1. Cel i zakres pracy

ssynteza i stabilizacja ruchu robota,

modelowanie dynamiki robota przy uzyciu przybornika SimMechanics
pakietu Matlab/Simulink,

symulacja i animacja ruchu robota.

| 3.Modelowanie fizyczne w Matlab/Simulink

= Przybornik SimMechanics pakietu Matlab/Simulink
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 Budowa modelu symulacyjnego
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Zapraszamy wszystkich zainteresowanych do prezentacji dokonan!

Najlepsze prace zostang opublikowane jako typowe
artykuty w miesieczniku Mechanik nr 1,213 2013
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Modelowanie i symulacja robota kroczacego
z zastosowaniem przybornika SimMechanics pakietu Matlab/Simulink

2. Obiekt badan
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*Robot trzynozny z uktadem stabilizacji ruchu

«Struktura kinematyczna
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Ry=0.12m, hy=0.08 m, [, = 0.065 m, h,, =0.032m, [, =0.1 m, [, =0.09 m, r,, =

0.0l m, h,,=0.05m,/,,=0.2m.
Masy

my = 1.056 kg, m, , = 0.165 kg, m,, = 0.069 kg, m, , = 0.18 kg, m,, = 0.001 kg, m, , =

0.04 kg, m, , = 1.3 kg (zalezne od sposobu stabilizacji ruchu).

Model CAD robota

= Okno automatycznej animacji

' 4. Symulacja i animacja ruchu robota

View Simulation Model Help
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