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LINEARNI IN KOTNI MOMENT
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Naslov

Uporabljeni elementi ‘SIMULINK’ , ‘SimMechanics’
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Test gibanja trdnega telesa 
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Model ravninske dvojne ročke
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‘MATLAB’ solver
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[vect omri] = ode23 ( @fDeromThRpikaR vect[vect, omri] = ode23 ( @fDeromThRpikaR, vect, 
[omini, thini, r1pikaini, r2pikaini, r3pikaini, r4pikaini,...
R1ini,r2ini,r3ini,r4ini ]’, options ) ;
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Grafična primerjava rešitev: 
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Ekvivalenten sistem sil in momentov : 
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Ekvivalenten sistem sil in momentov : 
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Kinematska veriga: prizma + rotacija : shema
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Kinematska veriga: prizma + rotacija : Lagrange
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Kinematska veriga: prizma + rotacija : model
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Kinematska veriga: prizma + rotacija : inverzne sile
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Prizmatska veriga: shema
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Prizmatska veriga: inverzne sile: SimMechanics model
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Inverzna dinamika splošne kinematske verige:

2N - ti člen manipulatorja: , , , 2n n n n n nI m R    
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Inverzna dinamika: rekurzija ( od četrtega na prvi člen)
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Inverzna dinamika: Simulink model, 4-členi manipulator
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ZAKLJUČEK

Prispevek predstavlja osnovne probleme iz
di ik i i di ik b t kih i l t jdinamike in inverzne dinamike robotskih manipulatorjev.
Bolj kot posamezne rešitve preprostih primerov je v
center postavljena uporaba programskih orodij, kot je
MATLAB v kombinaciji s poddomenami SIMULINK
i Si M h i t bi l hk id žili šin SimMechanics, temu bi lahko pridružili še
STATEFLOW, s katerim je mogoče vnesti principe
odločanja in logičnega programiranja.
Seveda gre za obravnavo znanih stvari, zato tudi v

i ih k i bl iprimerih, ko posamezni problemi
niso bili direktno najdeni v literaturi, rešitve nekje
zagotovo obstajajo. Zato tudi v bibliografiji niso navedena
posamezna dela, ki vsebujejo ravno take – ali vsaj

l d b i t č t
tggzg6zg6zb6zb6zbzb6z6zb6z

zelo podobne primere – temveč so v tem
pregledu navedena dela, ki nekako predstavljajo osnovo za nadaljno
spoznavanje te problematike. Niti v samem prispevku
bibliografski citati niso navedeni, saj jih je možno

jti či i d l i d j d ih inajti v večini del iz spodaj navedenih virov.

6


