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stejnosmérny elektromotor+prevodovka
kolo se silikonovou pneumatikou
IR senzory pro detekci tmavého nebo svétlého povrchu

IR senzory pro detekci prekazek

programovatelny mikroprocesor (v jazyku Basic)



Rovinny dynamicky model robota




Rovinny dynamicky model robota
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Dynamika kola
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Model odvozeny pomoci Lagrangeovych rovnic Il. druhu

@ Lagreangeova rovnice Il. druhu:
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o Kineticka energie robota:
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@ Vysledné pohybové rovnice:
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Identifikace

Identifikace parametrd:
@ rozméry, hmotnost
@ poloha tézisté v roviné x-y

@ moment setrvacnosti /,



Identifikace

Identifikace parametrd:
@ rozméry, hmotnost
@ poloha tézisté v roviné x-y

@ moment setrvacnosti /,

Model elektromotoru:

@ neznamé parametry L,,, co, I, M;.




Porovnani simulacniho modelu motoru s namérenymi

hodnotami

model motoru
—— namereno

fi [rad]

tlsl



Vysledky simulace 1. modelu

Simulace jizdy v zatadcce pro dvé rychlosti a dvé boéni tuhosti C,:

Jizda v zatacce: rychlosti motoru 52, C_=5 Jizda v zatacce: rychlosti motoru 52, G, =7
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Vysledky simulace 2. modelu

Simulace jizdy v zatacce pro dvé rychlosti:
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Porovnani modell a realného robota

Porovnani jizdy readlného robota a sestavenych model(:

] Jizda rovné

redIny robot | prvni model | druhy model

rychlosti motort — . -
ujeté vzdélenosti [m]

3 1,60 1,58 1,59
4 1,91 1,86 1,87
5 2,30 2,18 2,19
7 2,77 2,88 2,90

Jizda v zatacce

rychlosti motortl | redlny robot \ prvni model \ druhy model ‘

levy pravy polomér zataceni [m]
2 5 0,15 0,14 0,14
3 6 0,21 0,19 0,19




Modely pneumatik

Sily plsobici na pneumatiku:

7.

Podélny skluz:

@ akcelerace - v, > v, k = F*
Vy— Vy
Vix

@ brzdéni - vy > v,: kK =



Modely pneumatiky

o Lineadrni model pneumatiky
Fy, = Coo, Fe = Cor, My, = Fyns

@ Nelinearni modely

o HSRI
o Pacejka Magic formula

PMF:
Y (x) = Dsin (C arctan (Bx — E (Bx — arctan (Bx)))) + Sv

x =X+ Sy

e empiricky vztah, obsahuje vice nez 40 konstant
o fee(a, K,7y, Fz)



Priabéh sil

Cisty bo¢ni skluz:
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Simulace brzdéni

o aplikace modelu pneumatiky (PMF)
@ simulace manévru brzdéni pfi jizdé rovné (&isty podélny skluz)

@ parametry PMF redlné pneumatiky

Brzdna draha pro rizné brzdné momenty:

Konstantni brzdny moment M, =350Nm
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rychlost [mis]

rychlost [m/s]

Konstantni brzdny moment M,=480Nm
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Splnéné tkoly:

sezndmeni s robotem

sestaveni dynamického modelu robota
identifikace neznamych paramatrii modelu
porovnani skute¢ného robota a modelu

seznamenim s modelovani styku kolo-vozovka
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