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6. GAIA ROBOTEN DINAMIKA ETA KONTROLA
ARIKETAK

6.1 ariketa
Irudiko 2 askatasun-graduko robot planoaren Lagrangetarra

: : ) X0
kalkulatu. Oharra: g1 prismatikoa eta g2 errotazionala.

1 pausua: energia zinetikoaren kalkulua (K)

Kate-maila 1:

1 T
Kl - E nlvl Vl
Lehenengo kate-mailaren TMH a kalkulatzen dugu: )

0 di ai ai

1 0 ql2 0 o0

1 0 O 0 — x=0
op_|0 1 0 0 —> y=0
! 0 0 1[ qi/2] | — z=ql/2
0 0 O 1
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6. GAIA ROBOTEN DINAMIKA ETA KONTROLA

Jacobtarra erabiliz:

OX Ox O0X

dq, 0g, 0q,

oy oy 0y |_
dq, 0g, 0q,

0z 0z 0z

| 0g, 0q, 00g,
T —

V.V, = 0O O

ARIKETAK

X0

1 kate-mailaren abiadura lineala

X1
0 00 0 0 0]ql |0 C g
o ool ®mw=[0 0o0f0|=|o0 ; ’
5 —

1 kate-mailaren energia zinetikoa :

"2

1 9
K - 1
1 Zml 4

1 kate-mailaren energia potentziala :

U,=mgh=0
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6. GAIA ROBOTEN DINAMIKA ETA KONTROLA

ARIKETAK
1 pausua: energia zinetikoaren kalkulua (K) X0
. 1 T 1
Kate-maila2: K, —§n12V2V2+§w2T | ,@,
2 kate-mailaren TMH a kalkulatzen dugu:
Z0
0i di ai ai
| q1
1 0 ql 0 -90° RN
2 q2-90 0 Lc2 0
1 0 0 O07]Cc(g2-9) 0 0 L.,C(q2-90)]
S — Q —
S A =0 ALA = 0o 0 1 €(q2-90) 0 1 L_,S(q2-90)
0 -1 0 g1l 0 -1 0 0
0 0 0 1] 0 0 0 1 |
' C(9q2-90) 0 O L.,C(92-90)] T~ x=L_,C(g2-90)=L_Sq2
_ 4> —
PASIAAZ] g 2—90 o1 —01 ~L.,S 20—90 T gl V=0
(qo ) o 25 (1 : )*all . ;=L _S(q2-90)+ql=LCq2+ql
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6. GAIA ROBOTEN DINAMIKA ETA KONTROLA

ARIKETAK
1 pausua: energia zinetikoaren kalkulua (K)
1 1 X0
. T
Kate-maila2: K, :§sz2V2+§a); | ,@,
[ Ox  Ox  OX |
X= LCZS:IZ dg, 0q, 0d, 0O L.,Cg2 O
z=L_Cg2+0al 0g, 0q, 0q, _
c2 q q aZ aZ 62 1 chSqZ O q1
| 0q, 0g, 0q, )
0 L,Cqg2 0] 9| | L,Cq2q2
v, =0 0 0192|= 0
1 -L,S92 0| O ql-L.,S9292
. . . chCq2q2 .2 .2 . .
V,'V, {LCquZqZ 0 ol- L028q2q2} 0 =ql +L," 02 -20102L,Sg2
ql_ LCZ&:Iqu

2
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6. GAIA ROBOTEN DINAMIKA ETA KONTROLA
ARIKETAK

2 kate-mailaren abiadura angeluarra : - g
J W2 - q2 Z0 X0
Terminoak batuz, 2 kate-mailaren energia zinetikoa:
_ 1 . 2 , 2 . . 1 L [ | \
K, _Emz ql +L.," 92 -2qlg2L.,392 +§| , U : e 40
gl
$<amm)

2 kate-mailaren energia potentziala: U, =m,g L,

3. Pasua Lagrangetarraren kalkulua

L@.0) =2 D@A-U@=3> > d, (@@ @ -U(@

i=1 j=1

1 (.312 1 .2 , 2 . . 1 ,
|_:§mljl+§m2 ql +L.,°92 -2g192L_,Sg2 +5|2q2 -m gL,
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6. GAIA ROBOTEN DINAMIKA ETA KONTROLA

ARIKETAK

6.2 ariketa
Demagun 2 biraketa artikulazioko robota. Irudian hasierako eta amaierako

posizioak adierazten dira 3 segundotan. Beharrezkoak diren interpolazio
kubikoak kalkulatu.

1. kate-maila 2. Kate-maila

a=gq, =10 b=0 a=¢,; =30 p=0
c= 3(qfin _qini) — 3(20_10) = 333 c= B(qﬁnz_ qini) = 3(50230) = 667
tﬁn 2 USin 3
d = _Z(qfin _qini) _- 2(20-10) —_074 d= _Z(qﬁ;' _qi”i) = _2(503_ 30) =-148
t?;n 3 . tfin 3
q(t) =10+ 333%* - 074t° q(t) =30+ 667t° — 148t°
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6. GAIA ROBOTEN DINAMIKA ETA KONTROLA
ARIKETAK

6.3 ariketa
Demagun 2 biraketa-artikulazioko

azelerazioa baldin badaukate.

robota.

lrudian hasierako eta
amaierako posizioak adierazten dira 3 segundotan. Kalkulatu doiketa
parabolikoekin  beharrezkoak diren interpolazio linealak,

40°/s2

1 kate-maila

t=0

Datuak t'1540 ------------------------------------------------------------------------------------------------
=3s s o0 £ oL Al f——
fln_ 155 q ................................. B eeeemeemeeeneemaend} CIII:q_|2||:_20
m o Cll('[)A b = it
Ui = 1 § ! fin
0 320 . +— 2 — + 2
qu =40 q| (t) qml 2t 10+ 20t
tn = 25 g, O)|=a+H(t —tp) 311.458+10.8(t — 027)
§=40°/s |
e 1 , _
G =40/ s’ t,=0 027 15273 3 ‘qm (t) a, +b, t+c, t° =[-140+120t — 20t

40

fin

éa,,,:qu q;' t2 —40—79——140

t0(0,0.27s)

—> 0.27<t< 273

—> 2.73<t<3
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6. GAIA ROBOTEN DINAMIKA ETA KONTROLA

ARIKETAK

6.3 ariketa

Demagun 2 biraketa-artikulazioko robota. lrudian hasierako eta
amaierako posizioak adierazten dira 3 segundotan. Kalkulatu doiketa
parabolikoekin  beharrezkoak diren interpolazio linealak, 40°/s2
azelerazioa baldin badaukate.

2 kate-maila

Datuak: b 40

f|n = 38
t,=15s
qini = 300

G (1) 5 Gy + 12 530+ 20¢°

t=0

§a|||:qfln q;l tfm _70_4—209——110

tIZI(0,0.38s)

—> 0.38<t<2.62

—> 2.62<t<3

Uin = 70 2

tn = 50 o O)Fa+pB(t —tp) =43289+1528(t — 039
g= 40P/ &*

d, = -40°/ §° o 038 1I,5 262 3 ‘qlll (t) sa, +b, t+c, t* =|-110+120t — 20t°
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6. GAIA ROBOTEN DINAMIKA ETA KONTROLA
ARIKETAK

6.4 ariketa =3
Demagun 2 biraketa-artikulazioko robota. Irudian hasierako, bitarteko eta
amaierako posizioak adierazten dira 2 segundotan. Bitarteko puntuetan
kate-maila bien abiadura 5°skoa izanik, kalkulatu beharrezkoak diren
interpolazio kubikoak. Hasierako eta amaierako abiadurak zero direla
kontsideratzen da.

1. kate-maila

| zatia Il zatia

q (t) =4 +b| L+ t* +d| t° oll (1) = a, + bll t+c, t* + dll t?
aI :qini =1C° aII :qllini =40
b =G, =0 by, =0y =5

=0 Y+ Q. — 3a.. —aq, .. 2q,,.. +d; —
C| — 3(qf|n qlnl) _ 2qml +qf|n — 3(40 10) _ 2|])+5 :85 C| — (qfln . qll|n|) _ qllml qfln — 3(802 40) _ 2[5+O :110

tfZin tfin 12 1 tfin tfin 1

- - —( 1. +¢ . - - -2(0.. —q, .. 1. +0Q,.. - -
dl _ 2(q1f:|§ qm,) + qut:' Clm, — 2(4103 10) 4 5]';0 - _55 d| — (qfltn3 qlllnl) + quthIIml - 2(8]?3 40) + 0;5 =-75
fin fin fin fin
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6. GAIA ROBOTEN DINAMIKA ETA KONTROLA
ARIKETAK

6.4 ariketa =3
Demagun 2 biraketa-artikulazioko robota. Irudian hasierako, bitarteko eta
amaierako posizioak adierazten dira 2 segundotan. Bitarteko puntuetan
kate-maila bien abiadura 5°skoa izanik, kalkulatu beharrezkoak diren
interpolazio kubikoak. Hasierako eta amaierako abiadurak zero direla
kontsideratzen da.

2. kate-maila

| zatia Il zatia
q (t) =a, +b| t+C| t? +d| t® d, (t) =a, t bll t+c, t? + d|| t?
a, =q, =3(° a, =0,,; =5
b =G, =0 by, =0y =5
_3(dgn — i) 3 20, * G5, _ 3(60-30) _2[0+5 _ _ (s = Yyini) _ 20y, Y4 _ 3(40-50) _2B+0_
G = 2 - 2 =93 G = 2 = > =-40
tfin tfin 1 1 tfin tfin 1 1
~2(Qgn ~Gn)  Gsn+Gn _ —260-30) 5+0 _ =200 ~uin) , Qo0 * Guin _ — 2(40-50)  0+5 _
d, = ;3 N ft2 _ (513 )+ - =35 d = ft?{ wini) G . ini _ p N - _oc
fin fin fin fin
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