Zadania treningowe z podstaw robotyki — seria A

Zadania nie sq oceniane.

1. Czlon o ksztalcie prostopadtos$cianu tworzy z podstawa par¢ sferyczng. Czlon ustawiono tak, ze
krawedzie prostopadto$cianu byty rownolegle do osi zwigzanego z podstawa uktadu odniesienia 7o
0 poczatku w $rodku pary sferycznej (sytuacje te przedstawia rysunek). Nastepnie dokonano czterech
obrotow w nastepujacej kolejnosci:

e obrot o kat @ wokot krawedzi OA,

e obrot o kat fwokot krawedzi OB,

e obrot o kat y wokot krawedzi OC,

e obrot o kat o wokot krawedzi OA.
Nalezy obliczy¢, uzyskany po obrotach, wektor wodzacy wierzchotka P w uktadzie mo. Do tabeli
wpisa¢ jedynie wspotrzedna x tego wektora.

Dane: k=1(dm), 1=2(dm), m=4(dm),
a=0.1(rad), #=0.2(rad), y=0.3(rad), 6=-0.1(rad).

2. Czton o ksztalcie prostopadtos$cianu tworzy z podstawa pare sferyczng. Czlon ustawiono tak, ze
krawedzie prostopadloscianu byty réwnolegle do osi zwigzanego z podstawa uktadu odniesienia mo
0 poczatku w $rodku pary sferycznej (sytuacje te przedstawia rysunek). Nastgpnie dokonano trzech
obrotow w nastepujacej kolejnosci:

e  obrot o kat & wokot 0si Xo,

e  obrot o kat S wokot 0si Yo,

e  obrot o kat y wokot osi 2.
Te¢ sama orientacje¢ czlonu mozna bylo uzyskac, dokonujac pojedynczego obrotu wokoét osi o wersorze
U o kat @. Nalezy obliczy¢ wersor U oraz kat ¢ (rozpatrujemy jedynie rozwigzanie z dodatnim katem ¢).
Do tabeli wpisa¢ tylko kat ¢.

Dane: a=0.1(rad), £=0.2(rad), y=0.3(rad).

3. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob
odmierzania wspolrzednych wewnetrznych d i @. Nalezy obliczy¢ wartosci wspotrzednych d i ¢,
przy ktorych punkt K znajdzie si¢ w potozeniu opisanym przez wektor wodzacy rk. Przyjaé, ze
dopuszczalne sg jedynie dodatnie warto$ci wspotrzednej d. Do tabeli nalezy wpisa¢ tylko wartos¢ .

Dane:c=1, r{=[2 -3 Of".

4. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposéb odmierzania wspdtrzed-
nych wewnetrznych. Nalezy obliczy¢ wspotrzedng x punktu K w uktadzie mo.
Dane: a=2(dm), g1 =0.1(rad), q2=0.2(rad), gs =3 (dm).
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