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Agenda

* Ruch pfaski tancucha kinematycznego na przyktadzie czworoboku przegubowego
e Sformutowanie problemu matematycznego

* MATLAB — Symbolic Math Toolbox
 Symulacje VR

— wektor predkosci kgtowe;j

— wektory predkosci liniowych

— superpozycja wektorow

— sktadowe wektora przyspieszen liniowych

* Plany na przysztosc
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Czworobok przegubowy — four bar linkage

Intermediate
link

 Mechanizmy powszechnie
stosowane w maszynach, Input link
pojazdach, robotyce i
urzgdzeniach mechanicznych N XM

* Przyktady: mechanizmy
kierownicze w pojazdach, ramiona
robotow, mechanizmy w
maszynach przemystowych

e Ztozony z czterech sztywnych
pretow, potgczonych przegubami

Output link
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Model matematyczny

* Réwnania wiezdw geometrycznych

x = l;cos(9; + wit + %£1t2)+ l,cos(9,)+ l3cos(95)

y = lysin(8; + wqt +%51t2)+ l,sin(8,)+ l3sin(93)

* Dwa rozwigzania wynikajgce z
nieliniowosci i z natury funkcji
trygonometrycznych, ktore sg
periodyczne i mogg dawac dwa
rozne katy dla tej samej wartosci
funkcji sinus i cosinus
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Symbolic Math Toolbox:
* Rdéwnania geometryczne -> wyznaczenie kgtow
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syms 11 12 13 £ ol epsl t2 t3 X ¥;
eql = (X==11%cos{t®ol+(epsl®t"2)/2)+12%cos(t2)}+13%cos(t2));
eg2 = (Y==11%*sin{t®ol+(epsl®t"2)/2)+12%sin(t2)}+13*sin(t2));

sol=solve([eql,eq2],[t2,t3] );
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Symbolic Math Toolbox:

pierwsza i druga pochodna katow ->
predkosci i przyspieszenia katowe

o2=diff(t2s,t)
o3=diff(t3s,t)

o2s=simplify(o2)
o3s=simplify(c3)

e2=diff(02,t)
e3=diff(o3,t)
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Wyliczenia w Unity:

* Predkosci liniowe przegubow oraz sktadowe styczne i normalne przyspieszenia

V =uwl
a, = w?l
a; = &l

© 2022 www.ont.com.pl 7



Oprogramowanie
ni¥ Naukowo-Techniczne
p.200

Wizualizacja VR ruchu tancucha

 Ruchome ramie tancucha wykonuje ruch korbowy, w przypadku naruszenia
wiezow dwa przeguby mechanizm zanikaja
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Wizualizacja VR ruchu tancucha

* Zmiana punktu zaczepienia i konfiguracji tancucha
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Wizualizacja VR ruchu tancucha

* Predkosc katowa i reguta prawej reki
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Wizualizacja VR ruchu tancucha

* Predkosc liniowa — widoczna zasada superpozycji
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Wizualizacja VR ruchu tancucha

* przyspieszenie liniowe — sktadowa styczna i normalna
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Wizualizacja VR ruchu tancucha

* Reakcje studentow

‘....-.9"‘.0,,
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Plany na przysztosc

Prace planowane w ramach modernizacji laboratoriow ZMS Wydziatu Mechatroniki PW,

dr hab. inz. Edyta tadyzynska-Kozdras, prof. Uczelni

e tancuch kinematyczny — ruch korbowo-wahaczowy, prawo Grashof’a

* macierz momentow bezwtadnosci — momenty dewiacji, osie gtowne, diagonalizacja

* reprezentacja orientacji bryty sztywnej w 3D — macierz rotacji, katy Eulera, kwateriony
* analiza warunkow rownowagi bryty sztywnej

* analiza ruchu kulistego — toczenie bez poslizgu kuli i stozka, powierzchnia aksoidy
ruchomej i nieruchomej, linii weztow, os precesji, oS obrotu wtasnego, kat nutacji oraz
superpozycja wektorow przyspieszenia
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