Seminarski rad iz robotike�grupa 1


Studenti:	Stojkovi} Ivana, 	7251


	Ljubi} Goran,	2446


	Tesla Mile,	7260


	Stevanovi} Milo{,	7234





ZADATAK: Izvr{iti simulaciju robota PUMA 560 u zadatku pra}enja pravolinijske trajektorije koja polazi iz ta~ke:


� EMBED EQUATION  ���


po trapeznom  profilu brzine sa vremenom ubrzanja/usporenja od 20% ukupnog zadatog vremena, i dolazi u ta~ku:


� EMBED EQUATION  ���


za vreme od T=3s.


 Za simulaciju dinamike koristiti PD regulator.





REZULTATI:





PD regulator je pode{en na slede}e vrednosti:


 


�
1. zglob�
2. zglob�
3. zglob�
4. zglob�
5. zglob�
6. zglob�
�
P-dejstvo�
1.1698 104�
0.9562 104�
0.3480 104�
0.0505 104�
0.0475 104�
0.0505 104�
�
D-dejstvo�
216.3101  �
195.5726  �
117.9761   �
44.9463   �
43.5876   �
44.9279�
�






       


	


�


sl.1. Kinemati~ke gre{ke 


�


Sl.2. Trajektorija u prostoru


�


Sl.3. Prostorne gre{ke dinamike


�


Sl.4. Upravlja~ki naponi na motorima





