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Differentialantrieb

Dieses besteht aus zwei angetriebene
Rader auf einer Achse mit einem oder ,
zwei passiv mitlaufenden Stutzradern, v
die sich frei drehen kénnen. " |

Zwel angetriebene Rader liegen auf
derselben Achse und werden
getrennt angetrieben
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Differentialantrieb
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Differentialantrieb
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Vorwartskinematik
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Vorwartskinematik

Translationsgeschwindigkeit

Vv

Rotationsgeschwin
digkeit

Beispiel |
Vi =V, - r=o00 und w=0: der Roboter fahrt geradeaus

Vi, ==V, - r=0und v=0: der Roboter dreht sich auf der Stelle
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Vorwartskinematik

In der Vorwartskinematik berechnet man die Pose des Roboters bei

gegebenen Geschwindigkeit V und Winkelgeschwindigkeit W.

X cosd O Y
yl=|singd O (Vj N

: W

0 0 1

X(t) = jv(f) COS(@(T))CIT T —
y(t) = jv(r)sin(e(r))dr x - X
o(t) = [w(r)dz ose (6.0

Nonholonomic constraint 9 = @

Dr. Oubbati, Einfuhrung in die Robotik (Neuroinformatik, Uni-Ulm) Differentialantrieb WS 12/13



Vorwartskinematik
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Ruckwartskinematik
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Ruckwartskinematik

Gegeben: start und ziel Poses sind Pstart, Pziel

Aufgabe: Finde Steuersequenz {VIr , V) } die die Positionsanderung Pstart 2 Pziel
realisieren.

Y

Pziel

Pstart

X

»
»
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Ruckwartskinematik

Die einfachste Losung - sich drehen Richtung Ziel und dann geradeaus zum Ziel
fahren.

In dieser Losung werden die Bewegungen durch puren Translationen und puren
Rotationen geplant (Rolling without slipping).

7
~.
Y

Pziel

We assume a pure translation

Vr = VI
and a pure rotation

PStart
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Ruckwartskinematik

In dieser Losung werden die Bewegungen durch puren Translationen und puren
Rotationen geplant.

Pziel

Vr=-Vi

PStart
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Ruckwartskinematik

In dieser Losung werden die Bewegungen durch puren Translationen und puren
Rotationen geplant.

Pziel

Vr=VI
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Ruckwartskinematik

In dieser Losung werden die Bewegungen durch puren Translationen und puren
Rotationen geplant.
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Ruckwartskinematik

In dieser Losung werden die Bewegungen durch puren Translationen und puren
Rotationen geplant.

Pziel

-Vr=\VI|
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