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Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiarow PIAP, Warszawa

Modelowanie nietypowej opony robota mobilnego SCOUT z zastosowaniem systemow CAXx
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Robot mobilny Scout jest pojazdem o niewielkich rozmiarach, ktorego gtownym
zadaniem jest szybkie rozpoznanie terenu. Porusza sie wykorzystujac hybrydowy
system kotowo-ggsienicowy. W ramach pracy uzyskano parametry mechaniczne

opony robota.

Opracowano wirtualny model kota, wykorzystujgc systemy 3D CAD.

Warto zwroci¢ uwage na budowe kota, a w szczegdlnosci na opone. Nie
posiada ona piankowe

jest to standardowa opona pneumatyczna,
wypetnienie, ktore sprawia, ze dalsza analiza jest bardzo interesujaca.

Opracowano model MES kota robota, na podstawie wczesSniejszych
eksperymentdéw, oraz positkujac sie wirtualnym modelem kota. Na
modelu MES przeprowadzono szereg testow, ktére pozwolity okresli¢
w jakim zakresie obcigzen wyniki symulacji MES pokrywajg sie
Zz eksperymentami przeprowadzonymi na fizycznym modelu kota.

Plakat w postaci elektronicznej mozna pobrac
ze strony: www.procax.org.pl

Najlepsze prace zostang opublikowane jako typowe artykuty
w miesieczniku Mechanik nr 2/2014
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Przeprowadzono szereg eksperymentéw, zarédwno na catosci
badanego podzespotu, na jego poszczegolnych elementach, jak
rowniez na materiatach, ktore wykorzystano do wykonania
podzespotu kota jezdnego.

Wykorzystane do wykonania opony oraz jej

wypetnienia
hipersprezyste wymusity przeprowadzenie odpowiednich eksperymentow,
w wyniku ktorych dobrano odpowiednie modele konstytutywne oraz ich
wspotczynniki.
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W wyniku symulacji i eksperymentow otrzymano parametry opisujace
zachowanie kota pod rdéznego rodzaju obcigzeniami. Wyniki te postuzg
do identyfikacji modeli opon uzywanych w badaniach dynamiki robotow
kotowych.




