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Posisi dan Gerak Robot

Robot bergerak ke posisi (X,y)dengan sudut
0. Berapa jarak yahg ditempuh robot?

Robotdbergerak sejauh Xm dengan sudut
0. Dimana posisi robot sekarang?
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ko Notasi

Posture;-position(x,y) and
orientation

-

 Posture matrix
e Rotation matrix
 Base frame matrix

Xp

X, Y} — moving frame
{Xp, Y} — base frame

q=|y robot posture in base frame

* Moving frame matrix

e Inverse rotation

[ cos® sin® 0]
R(6)=|—-sinB cose 0 Rf::rtatipn ms_ltrix expressing
the orientation of the base
| 0 o 1 frame with respect to the

moving frame



Roda (Wheel)
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| Steered Wheel
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* Steered wheel ) 0 aC \d
- Orientasi dari sumbu Lg\aﬁi@ga&gat d

ikendalikan




Parameter Roda

* Parameter Roda:
- r =Jari2 Roda
- v T'\Kecepatan Linier Roda
- w = Kecepatan sudut roda
- t = Kecepatan pengemudian (steering)




( Jenis Roda

Fixed wheel Centered orientable

whee

Oﬁf-cc?ntered orientable _
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wheel:omnidirectional property
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( Fixed wheel

- Kecepatan Titik P
V= (rXw)ax

dimana, dAx : vektor satuan arah sumbu X

- Titik P tidak dapat berpindah menuju arah tegak
lurus bidang roda
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Differential Drive
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* Posture robot * Control Input
X (x,y) : Posisi robot ) v : Kecepatan linier robot
P=1y ¢  : Orientasi robot U: w : Kecepatan sudut robot
0 w
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Differential Drive

V.(t)y — Kecepatan Linier roda kanan
V.(t) — Kecepatan Linier roda Kifl
r — Jari2 nominal masing2'roda
R — instantaneous ‘curvature radius trayektori robot
(Jarak'dari ICC ke titik tengah antara dua roda).

2 drive rolling wheels
Property: pada setiap saat, roda

Kiri dan kanan harus mengikuti
trayektori disekitar ICC dengan
kecepatan sudut yang sama

Or MO, IR ®0,

ICC = (X —Rsing,y + Rcosh)

>
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Differential Drive

Model Posture : Model kinematik terhadap bumi'(bid. kartesian)
* Hubungan antara input kendali"dengan

kecepatan roda Vi=r w; Ve=7r wg
- V=V - Vet Vg
0= L v= 2 4 Yq

e Persamaan Kinematik y
=N cos 0 b /

y |=]sind { ( U) Y \%
\ ‘9 / 0 1 “

e Sistem Nonholonomic X

dinl Dcosﬂ@_ﬂ xsinll 3 cos D
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Kecepatannya tidak dapat diturunkan dari posisi




Differential Drive

Model kinematik dalam robot (terhadap gerak robot)

rf2 rf2].
w(t)
0 0
W (1)
—r/L L

w,(t) — angular velocity of right wheel
wi(t) — angular velocity of left wheel
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Basic Motion Control i
aC .\
T )&@@neous center of rotation)

Ketika berotasi
Pusat rotasi selalu terletak
pada sumbu utama kedua roda

Jarak pusat mobot-ICR =R




Basic Motion Control

* Instantaneous center of T
rotation (Ve VoI L = Ve [(R+)
o . Ve+ Vg
R \ 2 VR_ VL
i \ - R : Jari2 rotasi

‘ ‘ * Pergerakan Lurus
R = Takhinggga Vr= VL

* Pergerakan Rotasi
R — O . VR — -VL
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Basic Motion Control

* Velocity Profile

i Angular i Angular

velocity velocity
W E
\ Wgr \
to f1 tiz 3 =Time fo t1 tz 3 ::Time
R — L VR+ VL L L WR‘|‘I/VL
2 V=V 2 We— W
D
ﬁ Ve Ve 1 Wit We, )
\ \ D—f ; dt = 5r—"5 (zf3 R tl)
R D r B B B
¥ = 5 = o W Wt gt gt i, 1)

R: Jari2 rotasi
D: Panjang Jalur
@+ Sudut rotasi

- - RS = T =
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