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Rys. 1. Silesian Phoenix I



Cel 1 zakres projektu

» Opracowanie modelu zmodernizowanego tazika marsjanskiego,
ktory zostanie zaimportowany do srodowiska symulacyjnego

» Przeprowadzenie analiz dynamicznych w tym: badania momentow
napedowych, badania stabilnosci 1 badania  zdolnosci
pokonywania przeszkod



/atozenia projektowe

Latozenia projektowe dzielg sie na:

» Zatozenia ogodlne;

» Zatozenia wynikajgce z regulamindw ERC i URC;
» /Zatozenia geometryczne;

» /atozenia dotyczgce symulacii.



Obiekt badan

Model robota Silesian Phoenix Il obejmuje:
» Podwozie

» Laboratorium probek gleby
» Manipulator

Rys. 4. Model CAD robota

Rys. 3. Laboratorium prébek

Rys. 2. Manipulator



Import modelu CAD
robota do
oprogramowania
CoppeliaSim

Czynnosci wykonane
podczas imporotowania
modelu.

Rys. 5. Zaimportowany model

Rys. 6. Model podzielony




Import modelu CAD
robota do
oprogramowania
CoppeliaSim

Nadawanie momentow
bezwtadnosci.

Tab. 3.1: Tabela momentow bezwtadnosci

Korpus
Masa | Momenty bezw. (Inven- | Momenty bezw. (Coppe- | Zrzut ekranu
[kg] tor) [kg * mm?] liaSim) [rn?]
Iz = 988577,05 Iz —0,1236
8.0 | Iy— 1206032, 18 Iy = 0, 1508
1z = 274039, 86 Iz=10,0343
Laboratorium probek
Ix = 1333305, 21 Ir=10,151
8.83 | Iy = 827251,08 Iy = 0,0037

Iz = 591597, 52 | Iz =0,067




Import modelu CAD
robota do
oprogramowania
CoppeliaSim

Nadawanie wiezow
modelowi

Rys. 8. Wiezy w podwoziu



Sterowanie

» Algorytm sterowania podwoziem
napisany w jezyku Lua

» Sygnaty wysytane przez gamepad
bezposrednio do skryptu

» Sterowanie osi  skretnych  przy
pomocy regulatora PID

» Sterowanie manipulatorem Za
pomocqg wbudowanego modutu
IK(Inverse Kinematics)

Rys. 9. Skrecanie robotem Rys. 10. Manipulator
W lewo



Badanie
stabilnosci

Dotyczy wyznaczenia
maksymalnego kgta
nachylenia rampy, na
ktorej tazik utrzymuje
stabilng pozycje.

Rys. 11. Badanie stabilnosci zruchomym
manipulatorem

Rys. 12. Badanie stabilnosci bez
ruchomego manipulatora
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Badanie
momentow
napedowych
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Moment napedowy két [Nm]
o
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Przyktadowe wyniki 5 ! L I |
badania otrzymane w Caas

A ! . Rys. 13. Wykres momentow napedowych kot
wyniku jazdy na ferenie

p+OSk|m Tab. 5.2: Tabela srednich momentdow napedowych kot
Czas |4 N1 [Nm] | N2 [Nm] | N3 [Nm] | N4 [Nm] | Czynnosci
0-2 - - - - -
205-35 4.26 411 5,02 3,59 Rozpedzanie
355-8 0,31 0,36 0,37 0,38 Jazda w przad
8,05-113 13,16 5,08 8,21 9,72 Skret w lewo
11,35- 13,9 0,76 0,74 0,72 0,62 Jazda w przad
13,95 - 17,3 81 10,24 13,19 4,86 Skret w prawo
17,35 - 21,55 0,33 0,35 0,39 0,26 Jazda w przad
216-229 467 4. 64 3,65 4 57 Zatrzymanie
22,95 - 38,05 - - - - -




Badanie zdolnosci
pokonywania
przeszkdd

Przeprowadzone
badania majg na celu
okreSlenie, czy tazik
pofrafi poruszac sie po
wymagajgcym terenie.
Sprawdzane jest jego
zachowanie i stabilnosc
podczas jazdy.




Analiza wynikow badan

» Btedy konstrukcyjne powodujgce
wychylenia kot

» Pozycja laboratorium probek
wptywa negatywnie na stabilnosc
tazika

» Mozliwe jest ptynne skrecanie
podczas jazdy

» Badania momentdw umozliwia
dobranie optymalnych napedow
dla kot oraz osi skretnych

Rys. 15. Wychylenie jednego z k6t tazika



Podsumowanie

» Projekt dostarczyt wiele cennych wnioskow i zastrzezen dla procesu
projektowania

» Konstrukcja zmodernizowanego tazika z pewnosciq poradzi sobie z
przemieszczaniem sie po obszarze Mars Yard'u zawodow European

Rover Challenge

» Wprowadzone zmiany konstrukcyjne znacznie polepszajg
wtasciwosci jezdne tazika



Dziekuje za uwage



