Lista nr 6 z Robotyki 1

1. Dla kazdego z manipulatoréw przedstawionych na lidcie numer 5 wyliczy¢ jakobian analityczny,
wyznaczy¢ konfiguracje osobliwe i podaé ich interpretacje geometryczna.

2. Dla manipulatora RTR podanego na wykladzie wyznaczono kinematyke
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Nalezy wyliczy¢ jakobian analityczny i wyznaczy¢ konfiguracje osobliwe dla nastepujacych wspot-
rzednych chwytaka:

a) x = (z,y,2)"
b) x = (z,y)".

)

3. Niech bedzie dany manipulator o tabeli parametréw D-H i kinematykach czesciowych réwnych
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Wyliczy¢ jakobian geometryczny J,,(¢) manipulatora.

4. Dla manipulatora planarnego 2R o kinematyce podanej macierza
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wyznaczy¢ wspélrzedne (z,y, ) chwytaka jako funkcje zmiennych przegubowych (¢1,¢2) oraz wyli-
czy¢ jakobian analityczny dla wspélrzednych polozenia.

e Poda¢ warunki, jakie musza spelnia¢ predkosci w przegubach ¢, aby nie wywolywa¢ ruchu
efektora. Skorzystaé z zaleznosci:

x=J(q)¢ stawiajac x =0. (1)

Wybraé po jednej konfiguracji regularnej i osobliwej i sprawdzié, jakie predkosci spetniaja (1).

e Poda¢ warunki, jakie musza speliaé sity/momenty na efektorze 7, aby nie wywolywaé reakeji
(sit, momentéw f) w przegubach. Skorzystaé z zaleznosci:

f=JT(g)r stawiajac f=0. (2)

Wybraé po jednej konfiguracji regularnej i osobliwej i sprawdzi¢, jakie momenty 7 speliaja
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