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Цель работы: Изучить методику расчёта абсолютных линейных и угловых скоростей и ускорений, при проектировании манипулятора промышленного робота.

Порядок выполнения

Расчёты лабораторной работы выполняются автоматизированно с использованием документов КП3.mcd и КП2m.mcd, КП2fp.mcd.

1. Проанализировать исходные данные для расчёта абсолютных скоростей и ускорений – законы изменения обобщённых координат, определённые численно при выполнении лабораторной N1;

2. На основе матрицы T, составить выражения для матриц U и V, входящих в формулы для определения векторов абсолютных линейных скоростей и ускорений. (Файл КП3.mcd)

3. Записать радиус векторы центров масс звеньев, приняв координаты центров масс в середине каждого звена

4. Протестировать функции скоростей и ускорений звеньев. Скорости и ускорения тестировать, сравнивая расчётные значения полученные в документе КП3.mcd, со значениями, полученными графо-аналитическими методами. Для этого составляется расчётная схема каждого звена, с указанием слагаемых векторов скоростей и ускорений звеньев. Первый этап проверки – задание одного отличного от 0 аргумента (значения обобщённой координаты, скорости или ускорения). На последующих этапах должны проверяться различные сочетания ненулевых аргументов, в частности те, при которых проявляется кориолисово ускорение.

5. Получить графики линейных скоростей для законов изменения обобщённых координат, скоростей и ускорений по варианту. Проанализировать графики и объяснить их форму;

6. Получить графики линейных ускорений для законов изменения обобщённых координат, скоростей и ускорений по варианту. Проанализировать графики и объяснить их форму;

7. Задать векторы относительных угловых скоростей и ускорений;

8. Спроецировать эти векторы на оси глобальной СК;

9. Получить абсолютные векторы угловых скоростей;

10. Получить векторы абсолютных угловых ускорений;

Содержание отчёта


Цель работы, исходные данные (с пояснениями), структурная кинематическая схема с расстановкой осей координат и координат центров масс звеньев. Запись исходной (T) матрицы и производных (U,V) матриц. Расчётные схемы для тестирования функций абсолютных скоростей и ускорений. График проекции линейной скорости и линейного ускорения (по варианту).

Контрольные вопросы

1. Сколько графиков f(t) нужно, чтобы полностью показать результат расчётов в лабораторной работе?

2. Пояснить вид матрицы U,V (по варианту)

3. Пояснить запись радиус-вектора центра масс (по варианту)

4. Расчёты АЛУСУ для какого звена не нуждаются в проверке?

5. Как влияют линейные ускорения на абсолютные линейные скорости?

6. Чему эквивалентна операция умножения на матрицу DXx?

7. Как записать матрицу U для i-го звена?

8. Как записать матрицу V для i-го звена?

9. Приведите расчётную схему для проверки линейной скорости \ ускорения i –го звена.

10. Что такое абсолютная скорость или ускорение?

11. От чего зависит абсолютная скорость / ускорение?

12.  Центр радиус - вектор центра масс необходим:

 А) Для угловых скоростей (ускорений)

Б) Для расчёта линейных скоростей (ускорений)

В) Для расчёта и линейных и угловых скоростей (ускорений)

