Ulotka informacyjna nt.: wykonanego funkcjonalnego modelu platformy ruchowej

Z zastosowaniem réoznych metod wyswietlania obrazu: techniki projekcyjnej oraz HMD

(ang. Head Mounted Display)

W ramach zadania z zakresu stuzb
panstwowych III etapu Programu wieloletniego
pn.
pracy” wykonano funkcjonalny model platformy
ruchomej o szesciu stopniach swobody, ktorej

,Poprawa bezpieczenstwa 1 warunkow

najwazniejsze parametry przedstawiono na Rys.
1.

Platforma (Rys. 2) ta wyposazona jest
W opracowany sterownik kontrolujacy pracg
poszczegdlnych  silnikbw  oraz  modut
oprogramowania komputerowego w srodowisku

Unity 3D realizujace zadanie odwrotne
kinematyki, umozliwiajac sterowanie
wszystkimi  stopniami

swobody platformy.

Rys. 2 Ruchoma platforma o 6 stopniach
swobody.

Parametry mechaniczne

Architektura Hybrydowa architektura
platformy Stewarta o 6 stopniach
swobody

Naped Elektryczny

Szerokosé 14m

Diugosc 14m

Wysokosc 0,6 m

Masa (okoto) 160 kg

Osiagi
Udzwig 140 kg
Przemieszczenia liniowe | +£0,08 m, =024 m/s, £ 0,32m/s?

(w poziomie)

Przemieszczenia liniowe | 40,12 m / -0,06 m, + 03 m/s, +
(w pionie) 0,4m/s?
Przemieszczenia katowe + 15°, £ 30%s, £ 200%/s?

Komunikacja i zasilanie

Zasilanie (6 falownikow) 230-240V, AC jednofazowe 5.4
A (kazdy z falownikow)
Polaczenie z komputerem | USB (port szeregowy)
Czestotliwosc pracy | 60Hz
sterownika (od$wiezanie
danych)
Rys.1  Parametry platformy
ruchomej

Testy funkcjonalne zostaly przeprowadzone na opracowanym laboratoryjnym symulatorze
ktérego aplikacja zostala wykonana w 4 wariantowe] konfiguracji: platforma ruchoma z
projekcyjna i zanurzeniowa metoda wyswietlania obrazu oraz platforma statyczna z
projekcyjna i zanurzeniowg metodg wys$wietlania obrazu wykorzystujaca okulary projekcyjne
3D wraz z system $ledzenia ruchu rak oraz glowy (Rys. 3). Aplikacj¢ przygotowano w
srodowisku programistycznym do tworzenia aplikacji VR w potaczeniu z modutem sterujagcym
ruchem platformy o 6 stopniach swobody, ktorej ruchy ograniczono do dwoch stopni. Ruch
platformy odwzorowuje orientacj¢ modelu fizycznego bryly samochodu w zakresie £5° dla
dwoch obrotéw platformy przechylenia i pochylenia.




Rys. 3 Laboratoryjny symulator jazdy samochodem dostawczym wykorzystujacy
ruchoma platforme¢ oraz metod¢ wysSwietlania obrazu oparta o techniki rzeczywistosci
wirtualnej (obraz centralny na ekranach —w celu podgladu).



