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Cel pracy

Celem pracy byto opracowanie projektu podwozia
typu rocker-bogie, ktore moze stanowi¢ platforme
jezdng dla robota eksploracyjnego biorgcego udziat

w zawodach tazikow marsjanskich ERC.

Zrédto: sknaimeth.polsl.pl
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Zakres pracy

1. Zdefiniowanie zatozen projektowych dla wybranej koncepcji platformy
2. Wykonanie niezbednych obliczen i analiz

3. Dobdr elementow sktadowych platformy jezdnej tazika

4. Opracowanie modelu 3D platformy

5. Przygotowanie kosztorysu wykonania prototypu platformy

6. Opracowanie dokumentacji wykonawczej platformy
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Zatozenia projektowe

Zatozenia dotyczgce funkcjonalnosci

* masa tazika powinna miescic sie w przedziale 50-60 kg.
® masa manipulatora = 14 kg

* masa laboratorium probek = 10 kg

* maksymalna predkos¢ pojazdu =2 m/s

e wysokosc¢ przeszkod =40 cm

* maksymalna szerokos¢ pojazdu =100 cm

e maksymalna dtugos¢ pojazdu =150 cm

Zatozenia dotyczgce warunkow
eksploatacji

e uzytkowanie pojazdu zaréwno wewnatrz budynku, jak i na
zewnatrz

e w przypadku wykonywania zadan na zewngatrz pojazd narazony
jest na zmienne warunki pogodowe,

* miejsce do kazdego zadania jest specjalnie przygotowane
réznorodnos¢ nawierzchni i torow do pokonania podczas zadania,
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Wybrana koncepcja

Ukfad llo$¢ silnikéw Zrédto zasilania Naped
lokomocg;ji napedzajacych
Pojazd 6 Akumulator Silnik elektryczny
pradu statego
6-kotowy Li-Pol

\ Drazek réznicowy

Zrédto: pl.wikipedia.org
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Zawieszenie rocker-bogie

Zrédto: pl.wikipedia.org
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Obliczenia obcigzenia statycznego

Zrodto: pl.wikipedia.org
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Obliczenia dotyczace oporow ruchu

- opory toczenia F;
- opory wzniesienia F,
- opory powietrza F,

- opory bezwtfadnosci F,

Fop=Fr+Fy+Fpt+Fy
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Opory ruchu dla nawierzchni betonowej

o | FIN] | FylIN] Fap [N]
0° 5,89 0 35,89
340 4,89 329,14 364,03
44 ° 4,24 408,88 443,12

Opory ruchu dla drogi polnej
a Fr [N] | Fy [N] Fap [N]
0° |117,72 0 147,72
31° (101,24 | 303 434,24

Opory ruchu dla nawierzchni piaszczystej

a Fr[N] | Fy [N] Fap [N]
0° |176,58 0 206,58
6° 157,7 | 61,53 249,23
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Symulacja dynamiczna

Nr.| Przedzial Kat Wyniki Obliczenia
czasowy pochylenia | symulacji | analityczne

nawierzchni | dynamicznej

1 0s-35s 0° 3,46 Nm 3,46 Nm

2 | 355—6,75 0° 3,16 Nm 3,14 Nm .
3 |6,75-10,8s 0° - 20° - - ol
4 [10,8s—-14,2s 20° 9,24 Nm 8,64 Nm b
5 (142s-1785s 20° - 0° - - | e
6 | 17,85-215s 0° 3,31 Nm 3,14 Nm | .

Zmiana momentu obrotowego (Nmm) w czasie (s)
(kat 20°, droga polna)
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Maksymalne katy wzniesienia

Nr. | Rodzaj nawierzchni Wyniki symulacji dynamicznej Obliczenia analityczne
1 Beton 32° 34°
2 Polna droga gliniasta 31° 31°
3 Piasek 7° 6°
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% Wyznaczenie minimalnego momentu napedowego [i ;fM

Maksymalna moc na kotach:
P,=443,12 N *2 m/s = 886,24 W
Moc dla pojedynczego silnika:
P.=147,8 W

Predkos¢ obrotowa n,:

oY~ 119,24 ZZ

2% TT*T min

N, =

Moment napedzajacy pojedyncze koto:
\ For9550
ng

=12 Nm
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Zrddto: pl.aliexpress.com
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Wirtualny model
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Stan obcigzenia statycznego ramy
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Sity dziatajace na pojazd podczas obrotu przy zablokowanych
kotach z jednej strony
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Weryfikacja wytrzymatosciowa cd.

Typ: Naprezenie Yon Mises Typ: Przemieszczenie

ledrnostka: MPa > S lednostka: mm
2019-09-21, 14:43:30
78,41 Makg

|

0,00597

0 Min

Wyniki analizy wytrzymatosciowej — naprezenia zginajace Wyniki analizy wytrzymatosciowej — przemieszczenia
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(&) Kosztorys wykonania prototypu platformy

Elementy znormalizowane oraz podzespoty zakupowe 2860,66 zt
Elementy do wykonania na zlecenie 2861,02 zt
Kosztorys ustug 2576,06 zt
Suma 8297,74 zt
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20 10 19 14 l 20 | & [Nakretka tozyskowa KM 7 (M35x15)| PN/M-86478 $235 0,046 kg
19 b Podktadka sworznia P-11 PA6 0,01 kg
] B 8 | & |Sworzen przegubu P-10 S235 0,09 kg
__HE 17 | 2 |Ciegto P-09 PA38 0,05 kg
=] 16 2 |Sworzeh potaczenia wahacz-rama P-08 S235 0,99 kg
] ol 5 | 1 |Sworzed belki P-07 S235 137 kg
1k 2 |Sworzeh potaczenia wozek-wahacz | P-06 S235 0,12 kg
— 13 1 |PierScien osadczy zewnetrzny Z40 | PN/M-85111 S235 0,005 kg
12 L |Pierscien osadczy zewnetrzny Z20 | PN/M-85111 S235 0,001 kg
1" L |Pierscien osadczy zewnegtrzny Z16 | PN/M-85111 $235 0,001 kg
. 10 L |Podktadka tozyskowa zebata MB7 35| PN/M-86482 S235 0,008 kg
) 9 2 | Podktadka sprezysta 6,1 PN/M-82008 S235 0,001 kg
E R 8 2 |Sruba z them szeSciokatnym M6x12| PN EN ISO 4014 S235 0,007 kg
!. 7 5 Tuleja §lizgowa TUF1 40.260 akcesoria.cnc.info.pl - 0,061 kg
§ | I il 6 | & |Tuleja $lizgowa TUF1 20.215 akcesoria.cnc.info.pl - 0,013 kg
T sl 5 L |Gtowka ciegta DSA16-T/K DURBAL pkcesoria.cncinfo.pl - 0,214 kg
| L | 1 | Drazek réznicowy P-05 - 138 kg
I 3 2 Wozek P-04 - 11,72 kg
| 2 | 2 | Wahacz P03 _ 8.08 kg
. 1 1 Rama spawana P_02 - 4,58 kg
: C ( 1 . 5 ) Lp. | Szt. | Nazwa elementu Nr rys. / Normy Tworzywo Masa Uwagi
I 15 | 13 Konstruowat GO[EZ)’ﬁSki K. Tworzywo | Masa
K Rysowat GO[EZ)’ﬁSki K. I P K N
: — Sprawdzit . o 5113 kg
1 e Politechnika Slaska
== Podziatka | Nazwa przedmiotu Nr rysunku
! k # 1:10 Platforma jezdna tazika P_01
1012 9 / 8




Podsumowanie

- Wykonano projekt platformy jezdnej tazika typu rocker-boogie

- Platforme zaprojektowano zgodnie z regulaminem konkursu European Rover Challenge 2019

- Wykonano wirtualny model 3D w programie Autodesk Inventor

- Zbiezne wyniki obliczen analitycznych i eksperymentédw numeryczny (momenty napedowe, maksymalne
katy wzniesienia)

- Wykonano dokumentacje techniczng tazika

- Szacowany koszt wykonania platformy: okoto 8300 zt

Kamil Golczynski, MB2 IPKM, Gliwice, 30.09.2019



Dziekuje za uwage
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Projekt platformy jezdnej tazika marsjanskiego

Zakres pracy:

. : ., : : . Cel pracy
 Zdefiniowanie zatozen projektowych dla wybranej koncepcji platform
. 0 y itd J PEILP 4 Celem pracy byto zaprojektowanie platformy jezdnej
*  Wykonanie niezbednych obliczen I analiz : s ,
: : : e tazika marsjanskiego. Model pojazdu zostat wykonany
*  Dobdr elementow sktadowych platformy jezdnej tazika sk e
*  Model 3D platformy i analiza wytrzymatosciowa wybranych elementow W PTogramie AUTOCESK INVERTOT Frotessions :

« Kosztorys wykonania prototypu platformy
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Typ: Naprezenie Yon Mises

lednostka: MPa

2019-09-21, 14:43:30
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