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Autorzy  prac zaprezentują szerzej swoje dokonania podczas 
prezentacji na „Salonie Technologii CAx”, w dniach 16-17.10.2013 r.

w Krakowie. Więcej na  www.procax.org.pl 
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Badania symulacyjne i do świadczalne ruchu robota kołowego SCOUT podczas manewr u zakręcania

1. Cel i zakres pracy
• badania symulacyjne i doświadcz. 

ruchu robota podczas zakręcania;

• sposób napędzania robota: 
- hybrydowy układ jezdny kołowo-

gąsienicowy;

• analizowany ruch: 
- manewr zakręcania w prawo

• analizowane rodzaje podłoŜa:
- wykładzina dywanowa,
- wykładzina PVC.

3. Badania symulacyjne

Schemat modelu robota SCOUT w środowisku Matlab/Simulink

Ruch po wykładzinie dywanowej z prędkością 1 m/s

Ruch po wykładzinie PVC z prędkością 0,3 m/s

4. Badania doświadczalne

Środowisko badawcze

Ruch po wykładzinie dywanowej z prędkością 1 m/s

• Ruch po wykładzinie PVC z prędkością 0,3 m/s
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2. Robot SCOUT i jego model dynamiki

• Konstrukcja i struktura kinematyczna robota

(A1A3 = A2A4 = L, A1A2 = A3A4 = W)

• Wymiary: L = 0,35 m, W = 0,386 m, ri = 0,0965 m.

• Masy: m0 = 15,02 kg, mi = 0,66 kg.

• Model przekładni pasowej wraz z przednimi i tylnymi kołami jezdnymi

• Kolejność obliczeń:
- określenie współczynników przyczepności i oporu toczenia;
- obliczenie deformacji promieniowej opony;
- wyznaczenie składowych normalnych sił reakcji działających na koła 
jezdne od podłoŜa:

- obliczenie wartości poślizgu wzdłuŜnego dla kół jezdnych:

- wyznaczenie wartości składowych sił i momentów sił reakcji TiFx, TiFy i TiTz

w miejscach kontaktu kół jezdnych z podłoŜem z modelu opony na bazie 
tzw. zaleŜności „Magic Formula” H.B. Pacejki [2];
- obliczenie momentu oporów toczenia:

- obliczenie sił i momentów sił pochodzących od pasków zębatych:

- zredukowanie sił i momentów sił reakcji działających na koła jezdne do 
początków układów odniesienia tych kół;
- obliczenie z dynamicznych równań ruchu parametrów kątowych obrotu 
kół jezdnych i reakcji osi tych kół:

- wyznaczenie parametrów ruchu platformy mobilnej z równań:
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(A1A3 = A2A4 = L, A1A2 = A3A4 = W)

 

t (s)

0 1 2 3 4

-10

0

10

20

30
 θ 3

.
 (rad/s)  θ4

.
 (rad/s) vO /r (rad/s)  

0 1 2 3 4

-0.4

0

0.4

0.8

1.2
 vR x

OR  (m/s)  vR y
OR  (m/s)

t (s)

 

t (s)

0 1 2 3 4

-6

-4

-2

0

2

-40

-20

0

20

40
  ω0 z

OR  (rad/s)   ε0z
OR  (rad/s2)  

t (s)

0 1 2 3 4

-10

-5
0

5
10
15

τ3 y (Nm) τ4 y (Nm)

 

0 0.4 0.8 1.2 1.6 2

-1.2

-0.8

-0.4

0

0.4 Or R

x (m)

y (m) OrRd

t (s)

0 2 4 6 8 10

-2

0

2

4

6

8
 θ3

.
 (rad/s)  θ 4

.
 (rad/s) vO /r (rad/s)

0 2 4 6 8 10

-0.1

0

0.1

0.2

0.3
0.4

 vRx
OR  (m/s)  vRy

OR  (m/s)

t (s)

0 0.4 0.8 1.2 1.6 2

-1.2

-0.8

-0.4

0

0.4 Or R

x (m)

y (m) OrRd

t (s)

0 2 4 6 8 10

-5

0

5

10
τ3y (Nm) τ4y (Nm)

t (s)

0 2 4 6 8 10

-1.5

-1

-0.5

0

0.5

-16

-8

0

8

16
  ω0z

OR  (rad/s)   ε0z
OR  (rad/s2)

t (s)

0 1 2 3 4

-6

0
6

12
18
24

 θ 3

.
 (rad/s)  θ 4

.
 (rad/s) vO /r (rad/s)

t (s)

0 1 2 3 4

-3

-2

-1

0

1

-40

-20

0

20

40
  ω0z

OR  (rad/s)   ε0z
OR  (rad/s2)

0 1 2 3 4

-0.4
0

0.4
0.8
1.2
1.6

 vRx
OR  (m/s)  vRy

OR  (m/s)

t (s)

0 1 2 3 4

-9

-6

-3

0

3
6

 aRx
OR  (m/s)  aRy

OR  (m/s)

t (s)

0 0.5 1 1.5 2 2.5

-1.5

-1

-0.5

0

0.5 OrR

x (m)

y (m) OrRo

-0.4 0 0.4 0.8 1.2 1.6

-1.2

-0.8

-0.4

0

0.4 OrR

x (m)

y (m) OrRo

t (s)

0 2 4 6 8

-2

0

2

4

6

8
 θ3

.
 (rad/s)  θ4

.
 (rad/s) vO /r (rad/s)

0 2 4 6 8

-0.2

0

0.2

0.4

0.6
 vRx

OR  (m/s)  vRy
OR  (m/s)

t (s)

t (s)

0 2 4 6 8

-1.2

-0.8

-0.4

0

0.4

-20

-10

0

10

20
  ω0z

OR  (rad/s)   ε0z
OR  (rad/s2)

0 2 4 6 8

-2
-1

0
1
2
3

 aRx
OR  (m/s)  aRy

OR  (m/s)

t (s)


