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Badania symulacyjne i do swiadczalne ruchu robota kotowego SCOUT podczas manewr  u zakrecania
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Q— 1. Cel i zakres pracy 3. Badania symulacyjne
o « badania symulacyjne i doswiadcz. « analizowany ruch:
m ruchu robota podczas zakrecania; - manewr zakrecania w prawo Schemat modelu robota SCOUT w $rodowisku Matlab/Simulink
: « sposob napedzania robota: . analizowa_ne rodzaje podioza: ) [
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> < 2. Robot SCOUT i jego model dynamiki
m » Konstrukcja i struktura kinematyczna robota
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o Ruch po wyktadzinie dywanowej z predkoscig 1 m/s
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; « Wymiary: L =0,35m, W=0,386 m, r; = 0,0965 m. Ruch po wyktadzinie PVC z predkoscig 0,3 m/s
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« Kolejnos¢ obliczen: - o
- okreslenie wspétczynnikéw przyczepnosci i oporu toczenia; 4. Badania doswiadczalne
- obliczenie deformacji promieniowej opony; , .
- wyznaczenie sktadowych normalnych sit reakgcji dziatajacych na kota Srodowisko badawcze
jezdne od podtoza: . . | a
'F, =k Ar +c syn(an Jar ‘ "
- obliczenie wartosci poslizgu wzdtuznego dla két jezdnych: o1 . : [
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- wyznaczenie wartosci sktadowych sit i momentéw sit reakcji TF,, TF, i T, kat, Kg°, g2, *B°
w miejscach kontaktu kot jezdnych z podtozem z modelu opony na bazie
tzw. zaleznosci ,Magic Formula” H.B. Pacejki [2]; .
- obliczenie momentu oporéw toczenia: ukiad IHEMO
T, =="F, 1 f,sn(8 )
- obliczenie sit i momentéw sit pochodzacych od paskéw zebatych:

Ruch po wyktadzinie dywanowej z predkoscig 1 m/s
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- zredukowanie sit i momentdw sit reakcji dziatajacych na kota jezdne do ° : 2 3 4 T : 2 3 4
poczatkéw uktadéw odniesienia tych koét; os
- obliczenie z dynamicznych réwnan ruchu parametrow katowych obrotu e — et o (g — a8, (9 N
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- wyznaczenie parametréw ruchu platformy mobilnej z réwnan:
mRag, :ZRFA +m.Fg I R° +RG0 x| Rg® = Z(RTA‘ HEr,—Fre,) X°F, )Y « Ruch po wyktadzinie PVC z predkoscig 0,3 m/s
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