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Powyzsza monografia liczy 260 stron i dzieli sie na 8 rozdziatow. Obejmuje
czes¢ teoretyczng, symulacyjng i doswiadczalng. Zawiera tez bardzo bogatg
bibliografie 0 248 pozycjach. Tres¢ ilustrujg liczne rysunki przedstawiajgce wyniki
modelowania i badania wybranych konstrukcji mobilnych robotéw kotowych.

W czesci teoretycznej pracy opisano stan wiedzy o metodach modelowania
robotéw. Oméwiono zagadnienia kinematyki i dynamiki, stosowane modele opon
pojazdéw kotowych oraz metody identyfikacji i analizy wrazliwosci.
Przedstawione sg tez alternatywne metody modelowania dynamiki robotéw
mobilnych oparte na technikach sztucznej inteligencji. Opisano problemy
wystepujgce przy opracowywaniu modeli dynamiki mobilnych robotéw kotowych i
luki w dotychczasowym stanie wiedzy. Podano tez przyktady zastosowania
opracowanych symulacyjnych modeli dynamiki w budowie robotéw.

MONOGRAFIE = STUDIA « ROZPRAWY

Badania ruchu Nastepnie zaproponowano nowg uniwersalng metode modelowania dynamiki
mobilnych robotéw Igdowych. W omawianych modelach korzysta sie z

Maciej Trojnacki formalizmu Newtona-Eulera. Metode te mozna stosowac¢ przede wszystkim do
Modelowanie dynamiki modelowania robotéw kotowych. Omoéwiono takze mozliwo$ci jej zastosowania

maobilnych robotdw kotowych

do robotéw kroczgcych i hybrydowych, tj. fgczgcych cechy lokomociji ciggtej
i dyskretnej przy réznej liczbie efektoréw, np. kot jezdnych, lub stop stykajacych
s PAAP e 1 sie z podtozem. Metoda ta pozwala odwzorowywaé warunki wspoétpracy tych
robotéw z podtozem o réznych wiasciwosciach mechanicznych i uwzglednia¢
wystepowanie poslizgow. W przypadku robotéw kotowych wykorzystuje sie

model dynamiki opon.

W dalszej czesci pracy rozpatrzono dwie grupy robotéw kotowych, tj. roboty o niewielkich dopuszczalnych poslizgach
két jezdnych w typowych warunkach eksploatacji oraz roboty, dla ktorych poslizgi kot jezdnych sg nieodigczng cechg ich
ruchu. Przedstawiono przyktady modeli dynamiki obu klas robotéw. Z uzyciem zaproponowanej metody symulacji
opracowano model dynamiki robota trzykotowego Pioneer 2DX z napedzanymi przednimi kotami jezdnymi i tylnym
samonastawnym kotem podpierajgcym oraz model robota czterokotowego SCOUT z niekierowanymi kotami jezdnymi.
Omowiono kinematyke i dynamike obu tych robotéw.

W badan symulacyjnych modeli dynamiki mobilnych robotéw kotowych analizuje sie m.in. rozktad sit reakcji dziatajgcych
na robota od podtoza. Rozwigzano proste i odwrotne zadania dynamiki dla wybranych robotéw. Wyznaczano zaréwno
parametry ruchu robota dla znanych momentéw napedowych, jak i momenty napedowe wymagane do uzyskania
zatozonego ruchu. W badaniach dodatkowo uwzgledniano modele napedéw i opory ruchu w parach kinematycznych.
Zastosowano dos$¢ prosty model zespotdéw napedowych. Wykorzystuje sie klasyczne réwnania dynamiki silnika pradu
statego. Mozna tez nie uwzglednia¢ w nich wptywéw temperatury oraz luzéw w przektadniach od silnika do kota jezdnego.
W badaniach symulacyjnych bazowano na danych katalogowych napedéw stosowanych w robotach Pioneer 2DX i PIAP
SCOUT. Mierzone byly przyspieszenia i predkosci katowe z przyspieszeniomierzy i zyroskopéw oraz predkosci obrotowe
silnikbw na podstawie enkoderéw, a po przeliczeniu znane byty predkosci katowe obrotu wlasnego kot jezdnych. Na
podstawie pomiaréw z przyspieszeniomierzy i zyroskopdw wyznaczano rzeczywiste parametry ruchu robota. Na ich
podstawie i bazujgc na predkosciach katowych obrotu wtasnego két jezdnych mozna bylo wyznaczac¢ parametry poslizgu
tych kot.

W monografii mowione sg takze zagadnienia sterowania ruchem mobilnych robotéw kotowych, w tym zadania
globalnego i lokalnego planowania Sciezki ruchu oraz sterowania ruchem nadgznym. Zaproponowano hierarchiczny ukfad
sterowania mobilnego robota czterokotowego SCOUT z niekierowanymi kotami jezdnymi. Wyrézniono w nim regulator
pozycji i kursu robota, regulator predkosci platformy mobilnej oraz regulator predkosci két jezdnych. Przedstawiono
przyktady wynikdw symulacji wybranych struktur ukfadéw sterowania ruchem nadgaznym tego robota z uzyciem
opracowanych modeli dynamiki.

Ostatnia czes$¢ ksigzki zawiera wybrane wyniki badan empirycznych robota SCOUT. Poréwnano wyniki uzyskane w
badaniach doswiadczalnych i symulacyjnych z wykorzystaniem opracowanych modeli i uzyskano niemal catkowitg ich
zgodnos$¢. Rozpatrywane modele mozna wiec stosowaé w projektowaniu i optymalizacji tego rodzaju konstrukcji robotow
oraz w syntezie algorytmow sterowania ich ruchem. Zagadnienia opracowane w monografii stanowig podstawe dalszych
badan w dziedzinie identyfikacji parametrow modeli dynamiki réznych robotéw. Z monografii mogg korzystac¢ nie tylko
specjalisci w dziedzinie robotyki, ale i wyktadowcy wyzszych lat kilku kierunkéw studiow technicznych specjalizujgcy sie w
konstrukcji i zastosowaniach robotow.

Praca jest napisana w dobrym jezyku polskim, a zagadnienia przedstawione sg klarownie. Zwraca uwage szczegodlnie
bogata ilustracja tresci wykresami otrzymanymi jako wyniki modelowania.

Autor tej notki, jako metrolog, uwaza, ze przy stosowaniu modeli, nalezy je uzupetni¢ analizg doktadnosci (oszacowanie
niepewnosci typu B o zadanym prawdopodobienstwie lub btedu granicznego), a badania eksperymentalne - oszacowaniami
niepewnosci wynikéw pomiaru.

Wysoki poziom merytoryczny i duza oryginalnos¢ tresci tej monografii uzasadnia wydanie skréconej anglojezyczne;j
wersji tej pracy.
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