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Введение

В настоящее время, большинство предприятий стремятся проектировать в трехмерном

пространстве. Программы предоставляют проектировщику большой простор для твор-

чества и при этом позволяют значительно ускорить процесс выпуска проектно-сметной

документации. Наряду со скоростью, такие системы позволяют повысить точность проек-

тирования: становится проще отследить спорные моменты в конструкции.

Целью прохождения практики является создание модели четырехколесного робота в про-

грамме Gazebo с использованием встроенного редактора

Для достижения цели потребовалось решить следующие задачи:

1. Ознакомиться с материалами, предоставляющими информацию о работе с интер-

фейсом программы Gazebo

2. Произвести моделирование четырехколесного робота, используя встроенный редак-

тор

3. Протестировать работоспособность созданной модели
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1 Теория

1. Ссылка: ссылка содержит физические свойства одного тела модели. Это может быть

колесо, или звено в совместной цепи.

2. Столкновение: элемент столкновения инкапсулирует геометрию, которая использу-

ется для проверки столкновений. Это может быть простая форма (которая предпо-

чтительнее) или треугольная сетка (которая потребляет больше ресурсов). Ссылка

может содержать много коллизионных элементов.

3. Визуальный: Визуальный элемент используется для визуализации частей ссылки.

Ссылка может содержать 0 или более визуальных элементов.

4. Инерционный: Инерционный элемент описывает динамические свойства звена, такие

как масса и матрица инерции вращения.

5. Датчик: Датчик собирает данные из мира для использования в плагинах. Ссылка

может содержать 0 или более датчиков.

6. Light: Элемент light описывает источник света, прикрепленный к ссылке. Ссылка

может содержать 0 или более огней.

7. Суставы: сустав соединяет два звена. Отношения между родителями и детьми уста-

навливаются вместе с другими параметрами, такими как ось вращения и пределы

соединения. Плагины: Плагин - это общая библиотека, созданная третьей стороной

для управления моделью.

1.1 Построение модели

Сбор сеток

Этот шаг включает в себя сбор всех необходимых файлов 3D mesh, необходимых для

создания вашей модели. Gazebo предоставляет набор простых форм: коробка, сфера и

цилиндр. Если вашей модели нужно что-то более сложное, то продолжайте читать.

Необходимо использовать программное обеспечение для 3D-моделирования, чтобы пере-

местить каждую сетку так, чтобы она была сосредоточена на начале координат. Это зна-

чительно облегчит размещение модели в Gazebo.

Так же нужно держать сетки простыми, если вы планируете использовать сетку в каче-

стве элемента столкновения. Обычной практикой является использование сетки с низким
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многоугольником для элемента столкновения и сетки с высоким многоугольником для

визуализации. Еще лучше использовать одну из встроенных фигур (коробка, сфера, ци-

линдр) в качестве элемента столкновения.

Слева располагаются две вкладки: Insert и Model. Insert позволяет вставлять детали (ссыл-

ки и другие модели) в сцену для построения модели. На Model вкладке отображается

список всех деталей, составляющих модель, которую вы строите.

Cправа располагается основной вид, в котором можно увидеть свою модель и редактиро-

вать ее.

1.2 Создание соединений

Нажмите на joint значок на панели инструментов. Откроется диалоговое окно созда-

ния соединения, в котором можно указать различные свойства создаваемого соединения.

Как вы можете видеть в диалоговом окне, тип соединения по умолчанию Revolute- соеди-

нение.

При нажатии на первый элемент он обозначится как родительский, после чего необходи-

мо нажать на второй элемент для создания соединения. После чего нажмите на Create

кнопку внизу, чтобы завершить создание соединения.
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2 Практика

Для создания модели четерёхколёсного робота я использовал объекты, предоставлен-

ные Gazebo такие как куб и цилиндр.

После размещения куба я превратил его в основание робота, изменив его размеры

Затем мне было необходимо добавить цилиндр, перевернуть его и превратить в колесо
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После я создал ещё 3 копии колеса, разместил их рядом с основанием и создал для них

соединения
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Следующим моим шагом было изменение цвета некоторых элементов модели и тестиро-

вание получившегося результата

Для тестирования я разместил самодельную горку, на верху которой добавил модель, по-

сле чего запустил симуляцию
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3 Заключение

В ходе работы мною была создана модель четырёхколёсного робота в среде Gazebo с

использованием внутреннего редактора. Я изучил теоритические материалы по работе в

данной среде и протестировал полученную модель.

В дальнейшем эту модель можно адаптировать под различные задачи, разместив на ней

разнообразные датчики, совместив с другими моделями, например с роботом манипуля-

тором, спроектировать своеобразный корпус для определённых целей, допустим для езды

по пересечённой месности, и многое другое.
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