





Forces a la base del Manipulador
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Forces i parells generats pels propulsors del vehicle
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N Parellz en X, % i £ del Brag al Centre de Gravetat del Wehicle (Mm)
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Parellz en X, % i Z del Eﬂra-;_ al Centre de Gravetat del Vehicle (Mm)







Imteractus
Irteractua i ) :
Posicid | Oriertacia submari  Yectar configuracic Mazza en kg
Dezitjada Actual Brac carregaca en el brag

m i | ki
iyl il

Inicia Simulacio
i iy

&tura Simulacia
rad
et Pausza Simulacid
vad ' Continua Simulacic

Posicid | Orientacid  Wector configuracia

En el cas gque es desitgi del submari Inicials Erag Inicials
imiciar la simulacio en
unes condicions inicialzs m M

gue no sigui les
predeterminades per el
programa [legir pestanya
"Consideracions a tenir

en compte"] zeleccionar-ho
&n el menu inferiar i _
irtroduir ez condicions en rad
lez cazelles de la dreta

rad
IF‘redefin'rt ;J ' rai
|Dibouizea YRML -]
-2
Longitud desitiada de Simulacia: ] Seqgons
Temps de Simulacio; SEgOns

Temps de Mostreig: J Seqgons










Forces en Propulsors|Posicié 1|Posicié 2| Posicié 3|Posicié 4| Posicié 5
Forga en X {N) i ] i ] ]
ForgaenY (N) 0 0 0 ] 0
Forgaen Z(N)| -9 -9.8 -9.8 -9.8 -9.8

Moment en X {(Nm)| 241 1,3359 0 -1,3359 | -2 3842
Moment en Y (Nm) 12 12,84 13,1552 12,84 12
Moment en Z (Nm) ] ] ] ] ]







Forces en Bracg|Posicié 1|Posicié 2| Posicié 3|Posicié 4| Posicié 5
Forga en X {N) i ] ] ] ]
Forga en Y (N) 0 i 0 ] i
Forga en £ (N) 9.8 9.8 9.8 9.8 9.8

Moment en X {(Nm)| -1,2143 | -0, 6656 0 066656 | 1,2143

Moment en Y (Nm}| -5.5971 -6,33 -6 48 -6,33 -5,91

Moment en Z {Nm) i ] ] ] i

Forces en Propulsors|Posicié 1|Posicié 2|Posicié 3|Posicié 4| Posicié 5
Forga en X {N) ] i ] ] ]
Forga enY (N) 0 ] ] ] i
Forga en Z (N} -9.8 -9.8 -9.8 -9.8 -9.8

Moment en X {(Nm)| 241 1,33549 [ -1,3358 | -2 3842

Moment en Y (Nm) 12 12,54 13,1532 12,84 12

Moment en Z {Nm) i ] ] ] ]
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Forces en Bracg|Posicié 1|Posicié 2| Posicié 3|Posicié 4| Posicié 5
Forga en X {N) i ] ] ] ]
Forga en Y (N) 0 i 0 ] i
Forga en £ (N) 9.8 9.8 9.8 9.8 9.8

Moment en X {(Nm)| -1,2143 | -0, 6656 0 066656 | 1,2143

Moment en Y (Nm}| -5.5971 -6,33 -6 48 -6,33 -5,91

Moment en Z {Nm) i ] ] ] i
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Entrada de Variables

Submari | Brag

v

lteracid del Brag
per a coneixer la nova posicio

v

Calcul del Centre de Gravetat
del vehicle en funcio de la posicidé del Brag

v

Calcul del nou Tensor d'Inércies
del vehicle en funcid de la posicio del Brag

‘i

lteracid del Submari
amb la seva equacid de la dinamica

v

Calcul per integracio de la velocitat
del vehicle

v

Rotacio de totes les 6 variables als
eixos del Globals {E}

v

Calcul de la posicio per integracid
de la velocitat

v

Representacid Grafica

v

MNo

Fi lteracions?
v Si

Graficar els resultats
per al posterior analisis










<} Aplicacio %

Parametres Submari i Manipulador

— Parametres Submari | Manipulador

Parametres del Manipulador Parametres del Manipulador

. < Longitud (m) _.&Iu;ada [t Maz=a (kg

— : Element 1
Longitud al llarg de X (m) Mazzalka) | X

Element 2
Amplada al llarg de Y (m)
O —— Element 3
Aftura al llarg de £ (m)
Element 4
I_I
i La inercia de cada element del brag 2'extreura
o del calcul d'una zeccio proporcional & [ longitud
# del brac i de la mazzsa del brag.
L,

Cinematica Directa i Inversa

Cinematica directe, 'okté el Vector Configuracio & partir de les posicions angulars
- =g=70° -B0%=g=20" 0°=g=160° 0% =g=00"
Calcula Directa
F 4 YWector Configuracia

Cinematica directe, s'obté el Vector Configuracio a partir de les posicions angulars
Yector Configuracio

=i ez vol treballar zempre amb unes caracteristigues determinades ez poden introduir aguestes en &l
programa i fer servir el "Predefinit” en comptes del "Definit per usuari”

[Predefini -]

Calcula Inverza




=} Aplicacio T =0 x|

Fezultatz FX, FY, FZ
— Resultatz Fx, FY,FZ
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Assumpte Quantitat | Unitats CF;LEE;" Cﬂs;éﬂm"
Anrenentatge
FRobotica Basica 25 hores | 0,0000 €h 00000 £
Modelitzacia de Yehicles Submarins 10 hores | 00000 €h 00000 £
Frogramacid en MATLAB 9 hores | 00000 €h 00000 £
Edicid Interficies Grafigues (GUI) MATLAB 5 hores | 00,0000 £h 0,0000 €
Elaboracio del Projecte {Cost B ecari)
Brac Robotic 25 hores | 35000€h | &7 5000€
Yehicle Submari 15 hores | 35000€h | 525000 €
Acohlament Brag amb el%ehicle Submari 5 hores | 35000 £h 17 6000 £
Elebaoracid de la Interficie Grafica 20 hores | 35000 €h F0,0000 €
Insercid de les representacions grafigues 5 hores | 35000 €h 17 5000 €
Fedaccid del Projecte gl hores | 35000 €4 | 2800000 £
Amortitzacions Maguinari i Programari Emprat®
Crdinador de portatil emprat 130 hores | 0,11590 €h 154700 €
hlatlab 40 hores | O0B250€h | 250000 €
Rhinoceros 30 2 hores | 00480 £h 00960 £
Microsoft Office 2003 ol hores | 00250 €h 20000 £
Altres a hores 00010 €h 00080 €
Consultes a Professionals en™
Fobatica 15 hores | 16,7021 €h | 2505315 €
“ehicles Dinamica | Funcionament Yehicles Submarins 5 hores | 167021 €h | 835105 £
Altres Departaments 5 hores | 16,7021 €h | 835105 €
Oficina Técnica (Mormativa i presentacid) 2 hores | 167021 &h | 334042 €
Tracte amb el tutor {Professional™)
Definicia del producte a elaborar 2 hores | 16,7021 €h | 334042 €
Seguiment del producte eleborat 10 hores | 16,7021 €h | 167 D210 €
Comprovacid del producte | projecte redactat 5 hores | 16,7021 &h | 2505315 €
Aprovacid del Projecte redactat 1 hores | 16,7021 €h | 1B6,/021 €
COST ABANS D'IMPOSTOS 250 hores | B7580€h | 148619 €
IMPOSTOS 16 00% 237 7903 €
COST TOTAL ELABORACIO DEL PROJECTE 1.723,98 €




Fosicio actual | Welocitat actual -
l en coordenades el mon

Esquema de control

- Posicid Actual en {E}
- Velocitat Actual en {E}

'

Es calcula la velocitat en MGE
coordenades del wvehicle

Mitjancant l'error de posicio es
calcula la velocitat consigna en
coordenades del maon

La velocitat consigna es cE
passa a coordenades del M
vehicle

Es limita la velocitat
Consigna

'

Mitlancant FID | la diferancia
de velocitats s'obté |a forca
necessaria als motors per
assolir-la
I

l

» Equacié de la Dinamica

- Velocitat Actual en {E}
- Farca en els motors del vehicle

.

Es calcula la velocitat en MGE
coordenades del vehicle

Apliquem l'equacid de la dinamica on
velocitats | forces estant en coordenades
del vehicle

'

s'obte 'acceleracio del vehicle en
coordenades del vehicle

.

S'integra i s'obte la velocitat del wehicle
en coordenades del vehicle

Es transforma de coordenades del vehicle a MEG
coordenades del mon

'

S'integra per obtenir la posicid del vehicle
eh coordenades absolutes










