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Streszczenie:Syntezie mechanizmow do realizacji trajektorii podiniowej pagswigcono niezliczog liczbe prac. W niniej-
szej przedstawiono dwie metody syntezy czworobaiptdranego cztonem zmiennej dhdgo(nagd liniowy). Punkt cz-

nikowy realizuje w pewnym zakresie tor Zany do linii prostej ale jednocgaie zapewniona jest liniowa zales¢ pomie-

dzy przemieszczeniem wzdite]j prostej i wydtaeniem napdu liniowego. Pierwsza z metod, jakkolwiek oparsapnzegd-

dzie zupetnym mdiwych rozwigzan, jest metod przyblizong. W drugiej metodzie, wspomaganej algorytmami ggrrety-
mi, dokonano optymalizacji uzyskiaj popraw¢ oczekiwanej liniowej relacji przemieszczenia punlgcznikowego i wydtu-
zenia napdu liniowego. Prezentowane metody syntezy ariog przydatne w projektowaniu podobnych uktaddw.

1. WPROWADZENIE

Zadanie syntezy geometrycznej ukladow kinematycz-
nych sprowadza sido okr&lenia wymiaréw liniowych
i katowych cztondéw tak, aby uzyskavymagane wiasrigi.
Najczs$ciej wymagania te dotygztrzech grup zada (i)
prowadzenia cztonéw przez zadane pefua, (i) wzajem-
nych potaen wzglednych wybranych cztonéw ruchomych
oraz (iii) ksztattu trajektorii wybranego punktu.

Obok wymienionych, zadania stawiane ukltadom kine-
matycznym mog by¢ bardziej ztaone. Przykladowo mag
dotyczy ksztaltu trajektorii, a jednocgaie orientacji (po-
lozen katowych) cztonu. Takie wymagania stawiarenp.
powszechnie znanym ukladom zawieszenia kota samocho
du — prostoliniowa trajektoria punktu kontaktu opon
z jezdny, a jednoczénie okrglony kat pochylenia kota.

Projektowaniu uktadéw kinematycznych spoecono
wiele opracowa. Bibliografia dotycaca tej problematyki,
szczegllnie w zakresie podstawowych grup wymagest
bardzo liczna. Opracowane metody syntezy geometgjcz
wykorzystup rézny aparat matematyczny, a w ostatnich
latach 8 wzbogacone technikami optymalizacji wspiera-
nymi np. algorytmami genetycznymi (Goldberg, 1989;
Laribi i inni, 2004; Vasiliu i Yannou, 2001). Jedndo-
tychczasowe opracowania jak gbtnie g i pewnie nigdy
nie keda na tyle uniwersalne, aby aléjwszystkie przypad-
ki potrzeb, jakie przynosi agty rozwoj techniki.

W niniejszej pracy zaprezentowano dwie metody synte
zy geometrycznej dedykowane specjalnemu ukfadowi za
wieszenia kota robota, ktéry me jezdzic w terenie
0 znacznych nieréwroiach a w razie potrzeby pokonygva
przeszkody z wykorzystaniem funkcji kroczenia. Puu®
oczekiwania mog dotyczy¢ mechanizmow innych maszyn,
pojazdéw czy urgdzen.
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2. ZALOZENIA SYNTEZY

W robotach mobilnych stosujeesrézne rodzaje pod-
wozi. Interesujce rozwizania stanovdi podwozia kotowe,
w ktérych kota dyspondj mozliwoscia wykonywania du-
zych przemieszcze Taka koncepcja stwarza wuliovosé
przemieszczania sijak pojazd kotowy lub, @i to nie-
zbedne, jak pojazd krogzy.

Idee rozwigzania zawieszenia kofta przedstawiono
na Rys. 1. Robot, dla ktérego przeznaczone jestdpnio-
towe zawieszenie kota, maggporuszé w terenie zurbani-
zowanym jedzac na kotach, napotyk#j na nierownéci
terenu w postaci pochyoi, stopni i progow. W kadych
warunkach powinien autonomicznie utrzymywaatforne
w poziomie.

Rys. 1.Schemat uktadu zawieszenia kotowo-krgeno

W tym celu uktad posiada dwa stopnie swobody (dwa
napdy: 0; i @). Innowacyjné¢ tego rozwizania polega
na tym,ze dobierajc odpowiednie wymiary cztonéw ukta-
du zawieszenia mma zapewrd ruch srodka kota E
(Rys. 1) po trajektorii zhlionej do odcinka pionowego,
przy statej dtugéci nagdu liniowego g,. Dzigki temu



w czasie jazdy po nierbwlcach liczba sterowanych na-

pedéw jest obniona — napdy @, beda wykorzystywane

tylko wtedy, kiedy pokonanie przeszkodgdzie wymagato
uaktywnienia funkcji kroczenia.

Zadanie syntezy geometrycznej rozpatrywanego me-
chanizmu (Rys. 2) sprowadza slo okrdlenia wymiaréw
cztondéw tak, aby spetnione byly ngstijace kryteria:

a) dla statej dtugéci sitownikaDC (nagd qy) srodek kota
E w zalwonym zakresie ruchu powinien poruézsic
po trajektoriip zblizonej do linii proste;j,

b) przemieszczenie pionow&odka kotaE, w zalenaosci
od kata obrotua cztonuAB, powinno mi€ réwnomier-
ny przyrost,

¢) w zatlazonym zakresie ruchu mechanizm niez@aapd
potozen osobliwych,

d) punkty A, D w stosunku do zakladanej trajektorii p
powinny zapewni& mocowanie ukfadu w platformie
(warunki konstrukcyjne),

e) ukfad powinien si cechowd zwartdcia budowy

3. SYNTEZA GEOMETRYCZNA

3.1. Metoda | — przegadd zupeiny

W tej metodzie nie narzucano sposobuedaania czfo-
nuAB, tylko zalazono zakres jego ruchu.

Ksztatt trajektoriip (Rys. 2) jest zalay od wymiaréw
liniowych: a, b, c, d, eoraz kta f. Kat 6 w zaktadanym
zakresie ruchu powinien bywiekszy od pewnej wartoi
minimalnejomi, dla zabezpieczenia uktadu przed sgagm
w potazenia martwe.

Rys. 2.Wymiary czworoboku

Dla tak postawionego zadania syntezy znalezierde ro
wigzania w sposob bezgredni jest trudne. W tej sytuacji
zdecydowano sgi na metod, ktérej istoy jest przygcie
czesci wymiaréw na podstawie wginej analizy i wyzna-
czenia pozostatych tak, aby spetnialy zelia. Optymali-
zacg prowadzono na bazie wskaka poréwnawczego,
ktory szereguje rozwkania pod ktem najlepszego przy-
blizenia do ocechowanej, prostoliniowej trajektorii 1.

Prostoliniowa trajektori&,E, zostata ocechowana przez
przyjecie na niej kolejnych punktéw jednakowo oddalo-
nych od siebie, przy czym odlegih pomiedzy punktami
odpowiadag kolejnym potaeniom wahaczaAB oddalo-
nych od siebie o staty przyrosgth a. Jest oczywiste,
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ze realny ukftad zawieszeniadzie realizowat trajektogi
przyblizona. Zadanie optymalizacji ma tutaj charakter dwu-
kryterialny — istotne s odlegtdci punktow realnej trajekto-
rii mierzone w kierunkach poziomym i pionowym. Zaist
ono sprowadzone do zadania jednokryterialnego wgediu
koncepcji waonego kryterium zbiorczego (Stadnicki,
2006) w postaci wskamika jakgci w;

n n
_ 2 2
W; _szxi +SyZYi .
=) =

gdzie:x;, y; — odchylenie i-tego punktu rzeczywistej trajek-

torii od i-tego punktu na trajektorii zatonej (ocechowa-

nej), s, S, — wspotczynniki wagowe wyrajace priorytet

Lprzyblizenia” trajektorii (oczekiwanej i zaktadanej).
Wobec tegoze

(1)

s,20,s,20orazs, +s, =1,

globalne kryterium (1) sprowadza& slo zalenosci

n

W; :szxiz +(1_ Sx)zn: Yo
=1

i=1

(@)

Wspoitczynniki wagowe w zasadzie nig zane, nato-
miast sprowadzenie ich tylko do jednego dajezlmms$¢
przeszukania rozwkan dla r&nych wartdci. Dalszy spo-
s6b posipowania w tej metodzie jestjwczywisty (Szrek,
2008).

W pierwszej fazie, dla oczekiwanej trajektdgjE,, kie-
rujagc sie kryterium zwartdci rozwigzania i zaleonych
cech geometrycznych, wyznacza situgdci a oraz e.
Wymaga to przycia dwodch poteen wahaczaAB odpo-
wiadapcych punktomE, i E, - opisano je #em a, oraz
zakresem zmiana. Dla takich zataen musz by¢ spetnio-
ne rownania (3), z ktérych wyznacza aioraze (Rys. 3):

{ez = (XBp ~ Xep )2 - (pr - yEp)2
e’ = (XBk - XEk)2 - (yBk ~ Yex )2

gdzie: Xgz=acosty, Yep=asinu,, Xg=acos@y-Aa),
Yep=asin(op-Aa).

: 3)

Rys. 3.Pole maliwych potazen punktu D
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Po okrédleniu dluggci cziondéw naley sprawdz,
czy ukiad nie ogiga potaen osobliwych - punktyA, By i B¢
nie mog leze¢ na jednej prostej. Ponadto dla obu pefo
AB.E, orazABE, punktyB, i B, musz leze¢ po tej same;j
stronie wektoraAE,y, Jest to tasame ze spetnieniem wa-
runku:

Yaop T ap _AasatantyEk'XEk) ' (4)

Kolejna faza syntezy wymaga pregja pola maliwych
potozen punktuD tak, aby zapewndimaozliwo$é¢ mocowania
uktadu w platformie (Rys. 3).

Przyjecie potazenia punktuD, kata o zabezpieczagego
ukfad przed wedciem w potaenie martwe oraz minimalnej
diugdéci b, pozwala ju na wyznaczenie kolejnego para-
metru - dtugeéci c.i», Zapewnigcej zatazones.

Wartc¢ ¢ oraz lta ©®,, wymaga rozwjzania uktadu
réwnaa (5)

{BPDCOSODB —ccos(@2p —a‘)—bcose2p =0

. . : ; (6)
B,DsinO, —csm((a2p —5)—bsm®2p =0

natomiast it S, wylicza sé z zalenosci (6)
b= ataniyEp ~ Yaor Xgp ~ XBp)_ ®2p ' (6)

gdzie @, Opg - katy nachylenia wektorowCB i DB
dla konfiguracji pocatkowe;j.

Przedstawione zataeosci pozwalaj na przebadanie
petnego zbioru mdiwych rozwigzan (dla przygtych zato-
zen), z ktorych kade jest scharakteryzowane wdadia w;.
W ostatnim kroku, spwdéd ukladéw maliwych nalery
wybra to, dla ktérego warkd wspoétczynnika jakeci jest
najmniejsza.

W przestawionej metodzie zateos$¢ przemieszczenia
pionowego punktlE od wydtwenia napdu liniowegoq;
jest wynikowa i zalena od pozostatych wymiarow (Rys. 1)
— wspétrzdnychxy, yk punktuK, dtugaici AJ oraz[0JAB
(ich okreilenie jest trywialne i tutaj pomigie). Uzyskana
zaleznoé¢, chad wynikowa, jest zbliona do funkcji linio-
wej. Tymczasem dla prostoty sterowania jestagane, aby
ta zalenos¢ byta funkcp liniowa, t.j. abyye = a;q; + ao.

W tej sytuacji podjto ponownie zadanie syntezy uktadu
zawieszenia kofa, narzugaj dodatkowe kryterium w/w
liniowosci.

3.2. Metoda Il — algorytm genetyczny

W przypadku tej metody syntezy wymiarowej uktadu
zawieszenia robota oczekiwania iglentyczne jak w po-
przedniej. Natomiast gtéwny cel optymalizacji taagsie-
cie prostoliniowdci charakterystyki potzenia punkuE
wzdhwz osi pionowej uktadu wspétednych od potaenia
nagdu g;. Zadanie optymalizacji wymiarow mechanizmu,
w celu generowania zadanej trajektorii poprzez pénjest
tutaj drugorezdne. Powysze zalaenia ruchu punktue
mozna przedstawiw nas¢épujacy sposob

Ve (@)= 2,0, +a, , @)
Xe (ql) = Xgp = Xg = CONSL
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Zadanie zostato tak postawione, aby maksymalnie-upr
$ci¢ uktad sterowania potenia platformy podczas jazdy
po nieréwnym terenie, kiedy utrzymanie poziomu fplat
my wymaga odpowiedniej zmiany patmniasrodka kotaE
w kazdej z kaiczyn. Jeeli spetnione bda zalazenia synte-
zy uproszczeniu ulegnie kinematyka mechanizmu wirpz
zanie zadania prostegadi odwrotnego sprowadzasie
bedzie do rozwizania réwnania liniowego.

Aby oshagm¢ zatazony cel syntezy naky wyznaczy
11 parametréw mechanizma; b, c, €, k, Xp, Yo, X, Yk» S
orazy (Rys. 4).

Rys. 4.Parametry uktadu zawieszenia

Zadanie syntezy zostato podzielone na etapy, w&tor
wyznaczane dmla poszczegOllne wymiary mechanizmu.
Schemat blokowy przgjej metody syntezy przedstawia
Rys. 5. Pierwszy etap polega na wyznaczeniu dkigoi e.

W nasgpnym etapie wyznaczane shugdci b, c, potaze-
nie punktuD oraz kgt g, definiupce czworobok przegubo-
wy ABCD. W ostatnim kroku wyznaczonedrie potaenie
punktuK oraz dlugé¢ k i kat ¢. Drugi i trzeci etap syntezy
beda realizowane za poma@calgorytmu genetycznego
(GA).

Wyznaczanie i e, uzyskaniex i @,

<&

<
A 4

Wyznaczanie, Xo, yp orazf3, uzyskaniedy(a) = @,

dopasowanie, e

Wyznaczanik, ¢, X«, Yk, uzyskaniea(q,)=o

Rys. 5.Schemat blokowy metody I

Etap 1: Wymiary dwucztonu ABBN pierwszym etapie
zalazono, ze kolo pojczone jest z podstawpoprzez dwu-
czion ABE (Rys. 6) o diugéciacha i e. Zatazony odcinek
prostej podzielony zostat ma réwnych, dostatecznie ma-
tych odcinkéw. W kadym z punktéw podziatu, rozedy-
wano kinematyk odwrotrg otrzymupc charakterystyki
o (Ye) i O, (ye) katébw nachylenia czion6wAB i BE do osi
poziomej uktadu wspétezinych xy, wedtug ktérych mugz




sie porusza cztony 1 i 2 mechanizmu (Rys. 1), aby spéhni
zalazenia syntezy.

Dla zadanych przedzialbw waéto a i e, dokonano
przeghdu zupetnego przestrzeni roz@a (a, €), z doktad-
noscia 4l, w celu osigniecia liniowej charakterystyki
« (Ye). Charakterystyki te postyty do wyliczenia wartéci
funkcji celu w kolejnych ogciach syntezy.

&

Yo

%

Rys. 6.Parametry dwuczionu ABE

Etap 2: Wymiary czworoboku ABCD (Rys. Hadanie
syntezy polegatlo na wyznaczeniu parametrow ptegp
mechanizmu tak, aby charakterystykatak ©,(a) byta
zgodna z wart&iami @, (yg) otrzymanymi w poprzednim
etapie syntezy. Przto tutaj, ze czton 1 zmieniat dnizie
swoja orientacg «, zgodnie z charakterystyko (ye).
Dla kazdej z wartéci kata «;, z charakterystykio (yg),
wyliczono orientagj ©, cztonu 2, ze wzoru

-C,+,/C2+C;-C}
0,(a)=2arctg—2- Y"1 2 =5, 8

Cs _Cz

gdzie:

C, =2(aesina -ey,),

C, = 2(aecosa —ex,),

C,=a’+e? +d? -q? - 2a(x, cosa + y, sina)
Jako funkeg celu przygto

¢ = [Slolar)+ p-o3) ©

i=1

Do rozwizania tego problemu wykorzystano algorytm
genetyczny. Chromosom utworzony zostatecjpi parame-
trow mechanizmwxp, yp, b, ¢ orazg.

W celu poprawy wynikéw drugiego etapu syntezy,
zmieniano wartéci parametrow dwuczionu otrzymanych
w pierwszym etapie. Dla matych wadtd Aa orazAe, do-
bierano parametra#Aa oraz e#Ae. Jeeli dla nowych
wartcici diugdici @’ i e oraz nowych charakterystyk
i ©, uzyskano popragvwyniku w drugim etapie syntezy,
proces powtarzat siaz do uzyskania quasi-optymalnej
wartasci parametréw mechanizmu.

Etap 3: Geometria nagu g Kolejny etap syntezy wy-
miarowe]j polega na doborze ostatnich czterech petrém
mechanizmu. $to wspoétrzdne punktlK polgczenia nag-
du g, z podstaw, diugas¢ k oraz lat ¢ (Rys. 7). Optymali-
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zacja tego etapu, podobnie jak poprzedniego, z@atina
zostata algorytmem genetycznym. Chromosom w tejocz
zlozony zostal jedynie z trzech parametrow: dkajok
oraz wspotrzdnych punktuK: xg, yk. Kat ¢ wyznaczono
na podstawie pozostatych parametrow.

Postawione zostalo tutaj dodatkowe ograniczenie,
aby w potaeniu srodkowym q;, nad KJ byt prostopadty
do AJ. Zatem, aby wylicz§ ¢, kat orientacjia cztonu 1
zostat ustalony w potowie poruzy wartgciami pocat-
kowa i koncowa o (yg). Nastpnie na podstawie ustalonych
wartasci potazenia punktuK oraz dtugéci k, kat ¢ dobrany
zostal tak, aby

DAJK:%: AJOKJ. » (10)

Rys. 7.Geometria mocowania nggu g,

Zatozono, ze czlon AB wychylal s¢ bedzie pome¢dzy
granicznymi wartéciami charakterystykix (yg). Dla tych
wartdsci wyliczone zostaty dwie diugoi nagdu g;: po-
czatkowaq;p oraz kacowaq.g, takie, aby przy obliczonym
wychyleniu napdu czton 1 zmieniat orientagjo zat@one
wartdsci katéw. Jeeli przyjmie s¢ zalazenie,ze q zmie-
niat sk bedzie o wartéci Ag;<<|qp- ik|, t0 zmiana poto-
zenia Aye punktu E wzdluz osi OY, powinna by stata
i wynosi
A

G

czyli pochodna polzenia pionowego punktl, wzgkdem
wartdsci g, powinna by stafa, i wynosi

(11)

dye _ (12)
dg, A
Wspoéhrzdna y: wyrazona jest wzorem:
y. =asina +esin(0,(a)+A) (13)
gdzie
H _ [ _r2
af(ql) = Zarcta{mlcoJ y (14)
C, +COSf,
|2 +k2 + 2
C, :K—q1 , (15)
2kl

Wartcaici I i g to odpowiednio diug& i orientacja
wektora AK. Zaleznoi¢ ©,(a) jest dana wzorem (8). Po-
chodna poteeniaye, wzgkdem napdu g, wynosi
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dye _dye da (16)
dg, da dg
Ostatecznie przgjo tutaj nastpujaca funkcje celu:
2
n dy
F = —JE _ aij , (17)
;(dqu

gdzieqy; - wartcs¢ napdu g, z przedziatu @p, gix]-
Wartoéci granic qip | ik Wyzhaczono z zakmosci

tu(@):
(XK J _ k(COS(a - ¢)j‘
Yk Sin(a_¢) ,
ppdstawiajc za kt o brzegowe wartii charakterystyki
o (Ye). Warta¢ a; okreslono z zalenosci:

al - yk - yp ;
Gk ~ G
Algorytm genetycznyDziatanie algorytmu genetyczne-
go (GA) zaczyna siod wybrania populacji pogtkowej
Xo. Wartdci tych parametréw reprezentowano za pognoc
liczb rzeczywistych. Dla kalego z wylosowanych osobni-
kéw wyliczana jest wartg funkcji celu. Poniewadazy sie
do minimalizacji funkcji celur, osobniki kadej populacji
sortowane grosraco wzgkdem wartdci funkcji F. W celu
implementacji algorytmu dobrane zostaly odpowiednie
metody selekcji, krzzsowania, mutacji oraz reprodukcji
osobnikéw. Po wyznaczeniu populacji patkowej, czyli
zbioru n chromosoméw (kaly mechanizm to osobny
chromosom) algorytm zaczyna dziatanie wtlip Pierwszy
krok petli algorytmu — selekcja, polega na wybranit2 par
osobnikéw z aktualnej populacji;XPrzygto metod selek-
cji proporcjonalnej, tzn. do ewolucji wybierany j@sobnik
z prawdopodobigstwem odpowiadagcym pozycji w popu-
lacji posortowanej wzghlem wartdci F. Kolejno dokony-
wane jest krzyowanie z prawdopodohistwemp,. Metoda
krzyzowania polega na wymianie genéw pedzy dwoma
wybranymi osobnikami. Kaly z genéw, podczas krzy-
wania jest zamieniany z prawdopodatsgvem p,,. Ewo-
luujace osobniki poddawane :ias¢pnie procesowi muta-
cji z prawdopodobigstwemp,,. Podobnie jak w przypadku
krzyzowania, kady z genéw mutowanego osobnika pod-
dawany jest procesowi mutacji z prawdopodabieem
pmnm Proces ten polega na dodaniu pewnej warto
AU(0,1), gdzie U(0,1) jest to liczba losowa z rozkda
jednostajnego o przedziale od 0 do 1. Dodatkowpajmu-
lacji dodanych zostaje r nowych osobnikéw, ktérsolwa-
ne @, z przeszukiwanej przestrzeni. Kmwym etapem
algorytmu jest reprodukcja. Proces ten polega nlaranjiu
n osobnikéw do nowej populacji;X. Wybor poprzedzony
jest sortowaniem osobnikow z populacji poprzednigj
i n+r osobnikbw otrzymanych w procesie ewoluciji.
Do nastpnej populacji wybieranych jesh pierwszych
osobnikow z listy oraz najlepszy ddtznaleziony. Repro-
dukcja ta nazywana jest elitarnAlgorytm kaiczy dziata-
nie po osignieciu z goéry okrélonej liczby krokéw,
a rozwhzaniem jest mechanizm z najlepszartccia funk-
cji celu, znaleziony podczas procesu ewolucji.

o (a)= (18)

(19)
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3.3. Przykiad liczbowy

Mechanizmy uzyskane za pomometod | i Il przed-
stawiono na Rys. 8, 9 — ich wymiary podano w tabeli
Wymiary czworobokéwABCD w obu metodachasbardzo
zblizone, przez co trajektoria punkiLinie ulegta znaccej
zmianie. Dlatego tafe charakterystyki potenia srodka
kota wzgkdem osi Y zalgne od wychylenia czionu ()
sa niemal identyczne. Poprawa ngsta natomiast w przy-
padku charakterystykig{a,).
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Rys. 10.0dchylenie charakterystyli(a) od prostej
wyznaczonej metpdegres;ji liniowej



Tab. 1. Wymiary mechanizméw obliczonych
za pomacobu przedstawionych metod

Wymiary liniowe, (w nawiasach wyniki z metody Il
[mm]:

a=303,1 (300,0)e=295,7 (330,0)b=120,0
(113,8);c=389,2 (387,2)k=72,5 (120,0)xp=-
40,0 (-43,9)yp=-105,0 (-103,5)x«=270,0
(300,0);y¢x=0,0 (-130,0)

Wymiary katowe [°]:
p=-27,4(-26,3)p=70,4(87,2)

Na Rys. 10 pokazano odchylenie pmnia punktuk
od prostej wyznaczonej z regresiji liniowej. Jak agidby-
dwie trajektorie g niemal prostoliniowe. Na Rys. 11 przed-
stawiono zalenos¢ odchylenia poteenia punktu E od cha-
rakterystyki liniowej w funkcji wydtaenia sitownikag;. Tu
réznice @ juz widoczne — zmiana mocowania gdp ¢ do
podstawy poprawita znacznie charakterystyki mecrani
uzyskanego metadll, gdzie odchyika od prostej oscyluje
wokot zera.

4. ZAKONCZENIE

Zalozenia dotycace ruchusrodka kotakE dla obu metod
s3 identyczne. W pocgkowym etapie obydwu metod réw-
niez wystpuje podobiéstwo — okrélane g dlugcici a
oraze. W obydwu przypadkach skupion@ sia liniowaci
wychylenia czlonuAB i przemieszczenia pionowego punk-
tu E, tj. funkcji ye(a). W nasgpnej fazie, gdy otrzymano
juz mechanizm, zafo sk wyznaczeniem punktu K moco-
wania pierwszego nagu q;.

Ay [mm]

Rys. 11.0dchylenie charakterystyki(qg;) od prostej
wyznaczonej metodegresiji liniowej

W pierwszej metodzie dobér wymiaréw wynika z prze-
gladu zupeinego w dopuszczalnej przestrzeni rozsii
(ograniczonej do zaktadanych przedziatéw wagitavymia-
réw) ze zdefiniowas doktadndciag. W drugiej metodzie

acta mechanica et automatica, vol.4 no.2 (2010)

w celu optymalizacji dzialania zastosowano
algorytm genetyczny.

W metodzie | poszukiwano najlepszego wslika ja-
kosci opartego na odlegioi potazenia punktu E od zada-
nego toru prostoliniowego przy uwezdhieniu rownomier-
nego przyrostu ruchu punkta w zaleznosci od przyrostu
kata a (ye(a)). W metodzie Il funkgj celu oparto na analo-
gu prdkaosci pionowej srodka kota wyznaczonym anali-
tycznie.

Cele syntezy dla obu metod byly jednakowe — wyzna-
czenie wymiaréw uktadu zawieszenia kota wykaoego
ruch po trajektorii prostoliniowej przyzyciu tylko jednego
napdu g. W obu przypadkach uzyskane wynikigodob-
ne, coswiadczy o poprawrkei dziatania obu metod i sto-
sownych algorytmow.

Nalezy jednak podkrédi¢, ze w metodzie Il definiowa-
nie przedziatbw poszukiwanych wagtd wymiarow me-
chanizmu zostato wsparte wynikami z metody I.
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SYNTHESIS OF A MECHANISM FOR GENERATING
STRAIGHT LINE INDEXING TRAJECTORY

Abstract: A lot of papers have considered the task of syishe
mechanisms generating straight line trajectorys faiper presents
two methods of synthesis a mechanism that is driwerdinear
actuator. The coupler point, in a part of its tcégey, moves along
straight line and at the same time the linear imlabetween
its displacement and of the driver's elongation fidfilled.
The first method, however based on searching anpossible
solutions, uses some simplifications. The secondhoge uses
neural networks and is focused mainly on optimmatdf linear
relation of a coupler point motion and elongatidrimear actua-
tors. Presented methods can be helpful in desigsimgar me-
chanisms.
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