Zadania treningowe z podstaw robotyki — seria B

Zadania nie sq oceniane.

1. Z platformg ruchomg ptaskiego manipulatora réwnolegtego zwigzany jest uktad m1, a z jego
podstawg uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez
wektor ré‘? i kat obrotu wzglednego ¢. Poczatek ukladu m1 porusza si¢ z predkosciag liniowa V(O),
apredkos¢ katowa platformy ruchomej ma warto$¢ @. Nalezy obliczy¢ (skalarng) predkosé
wzgledna w parze postgpowej BP.
Dane: ri{=[1 2]7(dm), ¢=0.1(rad), a=2 (dm), b=3 (dm),
v@=[-4 217 (dm/s), @=1 (rad/s).

2. Koncoéwka pokazanego na rysunku manipulatora jest obcigzona sita F o linii dziatania przechodza- M\
cej przez punkt K oraz momentem M. Manipulator pozostaje w spoczynku. Nalezy policzy¢ moment
napedowy przytozony w pierwszej parze kinematycznej. Grawitacje pomingcé.
Dane: F®=[1 2 3]"(N),M?=[2 4 6] (Nm),

a=0.4(m),b=0.5(m), qi = #/4 (rad), q2 = #/3 (rad).

2. Manipulator przenosi jednorodna kule o masie m i momencie bezwladnosci wzgledem S$rednicy J.
W rozpatrywanej chwili uklady odniesienia mo i 71 maja jednakowa orientacje. Nalezy policzy¢ energie
kinetyczng kuli.

Dane: m=1(kg),J =8 (kgm?), a= 4 (rad), a=0.3 (M), =1 (rad/s),

r=0.2+/2(m), r =0.8+/2 (m/s).
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3. Manipulator przenosi jednorodnag kule o masie m i momencie bezwladnosci wzgledem $rednicy J. o 2 NN X’Z )g
W rozpatrywanej chwili uktady odniesienia 7o, 71 i 2 maja jednakowg orientacje. Nalezy policzy¢ site F A&
i moment M(O), zredukowane do poczatku uktadu mo, jakimi podstawa 0 oddziatuje na czion 1, Q 5’ a
réwnowazac obcigzenie wywolane ruchem kuli. Do tabeli nalezy wpisa¢ jedynie sktadowa M, momentu. 1
Dane: m=1(kg), J=8 (kgm?), a=0.3 (m), w=1(rad/s), & =2 (rad/s?), Sk Y X%
r=0.2(m), r =0.8(m/s), i =0 (m/s?. -+

I (dm/s) 7 (Nm) E () M, (Nm)
0.027 ~7.201 4.660 16.400
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