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Streszczenie

W pracy przedstawiono metodyke budowy modeli matematycznych formacji robotéw mobilnych
w transporcie wielkogabarytowym. Pierwszy rozdziat pracy zawiera przeglad literatury zwigzanej
z przedmiotem badan, sformutowany cel i zakres pracy oraz genezeg problemu. W drugim rozdziale
zaprezentowano metodologi¢ budowy modeli matematycznych opisujacych kinematyke formacji
robotéw transportujacych obiekty. Rozwazono grupy dwéch i czterech robotéw z uogolnieniem do
n robotéw. Opisana zostala takze kinematyka dwé6ch robotéw transportujacych belke ze sposobem
zamocowania belki, dopuszczajagcym konfiguracje osobliwe w zadaniu odwrotnym kinematyki.
Zbudowane modele zostaly zasymulowane w pakiecie Matlab/Simulink. W rozdziale trzecim
zostala opisana dynamika systemu dwukolowych robotéw mobilnych wspétpracujgcych
w transporcie ladunkéw wielkogabarytowych przez formacje dwu- i trzy- robotowe. Celem
modelowania takiego systemu byto uzyskanie modelu matematycznego w odpowiedniej postaci.
Do opisu dynamiki wykorzystano réwnania Lagrange'a drugiego rodzaju, a nastepnie zastosowano
metode projekcyjng do wyeliminowania mnoznikow Lagrange'a. Dzigki takiemu podejsciu
wyeliminowano z opisu nieznane sily tarcia suchego w punktach styku kot robota z podiozem
iuzyskano modele we wspétrzednych sterowanych. Otrzymane modele posiadajg wlasciwosci
strukturalne, ktére umozliwiaja ich wykorzystanie w syntezie ukladu sterowania opartego na
modelu matematycznym. Wyniki zostaty zasymulowane w pakiecie Matlab/Simulink, a takze
zweryfikowane ma obiektach rzeczywistych. Prace konczy podsumowanie, wnioski i wskazanie
kierunku dalszych badan. )

137



