Vypocet priibéht akénich sil a momentt v kloubech robotu

Programové feseni prinasi vypocet pribéhu akénich sil a momentt v kloubech robotu pfi pohybu na
zakladé Newton-Eulerovych vztahl. Jako vstupni zadani slouZi prlbéhy polohy jednotlivych
kinematickych dvojic (kloub() robotu.

Vstupni Udaje o prabéhu polohy jednotlivych kloubl jsou zadavany formou vstupniho textového
souboru g _dq _ddg.txt. Tento textovy soubor je moZno generovat feSenim tzv. inverzni ulohy
kinematiky ruc¢né vypoctem, popf. generovat v prostiedi CAD systému Pro/Engineer zadanim
trajektorie koncového bodu a exportem pribéhd soufadnic polohy jednotlivych kloubd.

Konfigurace robotu je zadana konfiguracnim souborem struktura.m (m-file Matlab), ktery popisuje
vlastni mechanismus. Hmotnostni parametry jsou opét stanoveny pomoci CAD systému
Pro/Engineer. Zadavéany jsou proménné:

ndof pocet stupnll volnosti,

kin_struc kinematicka struktura robotu

theta Denavit-Hartenberglv parametr — Ghel mezi osami x lokalnich sout. systém?

d Denavit-Hartenberglv parametr — vdalenost mezi osami x lokalnich souf. systému
a Denavit-Hartenberglv parametr — vdalenost mezi osami z lokalnich souf. systémli
alfa Denavit-Hartenberglv parametr — Ghel mezi osami z lokalnich sout. systém{
xtXX, ytXX, ztXX soufadnice tézisté jednotlivych ¢lankd

m hmotnosti jednotlivych c¢lank(

J momenty setrvacnosti ¢lank( pro definici matice setrvacnosti

Vlastni vypocet je realizovdn vypoletnim skriptem ve formé m-file v prostfedi Matlabu, soubor
vypocet NE.m. VSechny tfi soubory se nahraji do jednoho adresare, v Matlabu se tento adresar zada
jako vychozi, v editoru se otevie vypocetni skript vypocet NE.m, ktery se spusti. Vysledkem je
grafické vykresleni priibéh slozek akénich sil a moment( v jednotlivych kloubech.



