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


� EMBED EQUATION  ���� EMBED EQUATION  ���


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


� EMBED EQUATION  ���


za vreme T=3s. Za simulaciju dinamike koristiti PD regulator.








REZULTATI: 





Regulatori su pode{eni prema slede}oj tabeli:





�
1. zglob�
2. zglob�
3. zglob�
4. zglob�
5. zglob�
6. zglob�
�
P-dejatvo�
1.0445 104�
0.8747 104�
0.3486 104�
0.0505 104�
0.0475 104�
0.0505 104�
�
D-dejstvo�
204.4024  �
187.0483  �
118.0806   �
44.9440   �
43.5876   �
44.9279�
�
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Sl.1. Kinemati~ke gre{ke na trajektoriji
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Sl.2. Trajektorija u prostoru





�


sl.3. Gre{ke poziciopniranja





�


Sl.4. Upravlja~ki naponi na motorima








