Lista nr 4 z Robotyki 1

. Dla predkosci katowej w oraz macierzy obrotu R udowodnié¢ zalezno$é
Rw]R" = [Rw] (1)
. Predkos$é obrotowa w przestrzeni/ciele definiujemy jako
Qs = [ws] = RRT, Qp = [ws] = RTR.
Pokazaé, ze zachodza zwiazki

Q5 = RTQgR, Qs = RQpRT.

. Korzystajac z wyniku poprzedniego zadania oraz z zaleznosci (1) pokazaé, ze

ws = Rwp.

. Skretnik z ukladu ciala Vg moze by¢ przeksztalcony do skretnika w ukladzie przestrzeni Vg za pomoca
transformacji

e [ R

Wyliczyé¢, jak transformuje sie skretnik z uktadu przestrzeni do uktadu ciata.

. Wyliczy¢ skretniki w ciele Vg i w przestrzeni Vg, zdefiniowane jak nizej

VB:(RTT') Vsz(mwsw‘)

WRB ws
dla nastepujacych ruchéw:

e czystej rotacji
e czystej translacji

e polaczenia powyzszych ruchéw

[ R(gt) Tgt) } _ { rot(zéa(t)) [1,3t,1_t2]T ] e

. Dla manipulatora planarnego znane jest przeksztalcenie uktadu XqYyZy w uktad X;Y7 2,
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Zakladajac, ze porusza sie tylko ramie nr 2 (g1 =const, g = ¢2(t)), wyliczy¢ skretniki w przestrzeni i w ciele
dla efektora tego manipulatora (efektor znajduje sie w uktadzie 1).

. Powtorzy¢ wyliczenia z poprzedniego zadania, przy zalozeniu, ze poruszaja sie¢ obydwa ramiona manipu-
latora (q1(t), g2(t)).

. Niech transformacja pomiedzy dowolnymi dwoma ukladami bedzie opisana jako
1 ™ ™
Ay = Rot (x, 5) Trans(z,a)Rot (y, —§> Trans(z,b).

Narysowaé kolejne uklady wspotrzednych, odpowiadajace poszczegdlnym transformacjom, tak czytelnie,
jak tylko sie da. Kolejne transformacje wykonywaé wzgledem uktadow biezacych.



