Zadania domowe z podstaw robotyki (nst) — seria Il ZESTAW 1

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnoscia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczyé rozwigzania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezbgdnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie (lub skorzysta¢ z innego programu).

1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposéb odmierzania wspoirzed-
nych wewngtrznych. Nalezy obliczy¢ wspotrzedna x punktu K w uktadzie m.
Dane: a=2(dm), g;=0.1(rad), gq,=0.2(rad), gz=3(dm).

Yo

2. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposob
odmierzania wspétrzednych wewnetrznych. Wspotrzedne kartezjanskie punktu K
sa zadane. Nalezy obliczy¢ wspotrzedne wewnetrzne i wpisaé do tabeli kat q;
(sprowadzony do przedziatu <—7z, 7). Sposrdd czterech rozwigzan nalezy wybrac
to, w ktorym kat q; jest najwiekszy.

Dane: L;=40(cm), L, =10 (cm), Ls=30(cm),

rd =138 32 -8]" (cm).

Uwaga: uktad réwnan, wigzacy poszukiwane wspotrzedne, nalezy rozwigzaé

metodami analitycznymi, zataczajac wyprowadzone wzory.

3. Z platformg ruchomg ptlaskiego manipulatora réwnoleglego zwigzany jest uktad my, a z jego
podstawg uktad my. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez
wektor r((ﬁ) i kat obrotu wzglednego ¢@. Poczatek ukladu m; porusza si¢ z predkoscig liniowa v ,
apredkos¢ katowa platformy ruchomej ma warto$¢ @. Nalezy obliczy¢ (skalarng) predkosé
wzgledna w parze postepowej BP.

Dane: ry=[1 2]"(dm), ¢=0.1(rad), a=2 (dm), b=3 (dm),

v@=[-4 27 (dm/s), =1 (rad/s).

Zy
4. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposéb odmierzania b K
wspolrzednych wewngtrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
predkos¢ liniowa punktu K, wynoszaca vO = [Vx vy v;]". Obliczy¢ predko$¢ wewnetrzng g, - Xg Yo v
Dane: a=1(m),b=2(m), g, =0.2 (rad), g, = 0.1 (rad), vy = 4 (m/s), v, = 3 (m/s). Q% q
2

Imie i nazwisko Nr albumu Xk (dm) q; (rad) I (dm/s) G, (rad/s)




Zadania domowe z podstaw robotyki (nst) — seria 1l ZESTAW 2

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnoscia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczyé rozwigzania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezbgdnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie (lub skorzysta¢ z innego programu).

1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposéb odmierzania wspoirzed-
nych wewngtrznych. Nalezy obliczy¢ wspotrzedna x punktu K w uktadzie m.
Dane: a=3(dm), g;=0.1(rad), gq,=0.3(rad), gz =4 (dm).

Yo

2. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposob
odmierzania wspétrzednych wewnetrznych. Wspotrzedne kartezjanskie punktu K
sa zadane. Nalezy obliczy¢ wspotrzedne wewnetrzne i wpisaé do tabeli kat q;
(sprowadzony do przedziatu <—7z, 7). Sposrdd czterech rozwigzan nalezy wybrac
to, w ktorym kat q; jest najwiekszy.

Dane: L;=40(cm), L, =10 (cm), Ls=30(cm),

rd =137 33 -7 (cm).

Uwaga: uktad réwnan, wigzacy poszukiwane wspotrzedne, nalezy rozwigzaé

metodami analitycznymi, zataczajac wyprowadzone wzory.

3. Z platformg ruchomg ptlaskiego manipulatora réwnoleglego zwigzany jest uktad my, a z jego
podstawg uktad my. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez
wektor r((ﬁ) i kat obrotu wzglednego ¢@. Poczatek ukladu m; porusza si¢ z predkoscig liniowa v ,
apredkos¢ katowa platformy ruchomej ma warto$¢ @. Nalezy obliczy¢ (skalarng) predkosé
wzgledna w parze postepowej BP.

Dane: ri=[1 3]7(dm), ¢=0.1(rad), a=3 (dm), b=4 (dm),

v?=[-6 3]7(dm/s), =1 (rad/s).

Zy
4. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposéb odmierzania b K
wspolrzednych wewngtrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
predkos¢ liniowa punktu K, wynoszaca vO = [Vx vy v;]". Obliczy¢ predko$¢ wewnetrzng g, - Xg Yo v
Dane: a=1(m),b=3(m), g, =0.3(rad), g, = 0.1 (rad), v, = 5 (m/s), v, = 3 (m/s). Q% q
2

Imie i nazwisko Nr albumu Xk (dm) q; (rad) I (dm/s) G, (rad/s)




Zadania domowe z podstaw robotyki (nst) — seria 1l ZESTAW 3

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnoscia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczyé rozwigzania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezbgdnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie (lub skorzysta¢ z innego programu).

1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposéb odmierzania wspoirzed-
nych wewngtrznych. Nalezy obliczy¢ wspotrzedna x punktu K w uktadzie m.
Dane: a=4(dm), g;=0.1(rad), gq,=0.4(rad), gz=5 (dm).

Yo

2. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposob
odmierzania wspétrzednych wewnetrznych. Wspotrzedne kartezjanskie punktu K
sa zadane. Nalezy obliczy¢ wspotrzedne wewnetrzne i wpisaé do tabeli kat q;
(sprowadzony do przedziatu <—7z, 7). Sposrdd czterech rozwigzan nalezy wybrac
to, w ktorym kat q; jest najwiekszy.

Dane: L;=40(cm), L, =10 (cm), Ls=30(cm),

rd =136 34 -6]" (cm).

Uwaga: uktad réwnan, wigzacy poszukiwane wspotrzedne, nalezy rozwigzaé

metodami analitycznymi, zataczajac wyprowadzone wzory.

3. Z platformg ruchomg ptlaskiego manipulatora réwnoleglego zwigzany jest uktad my, a z jego
podstawg uktad my. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez
wektor r((ﬁ) i kat obrotu wzglednego ¢@. Poczatek ukladu m; porusza si¢ z predkoscig liniowa v ,
apredkos¢ katowa platformy ruchomej ma warto$¢ @. Nalezy obliczy¢ (skalarng) predkosé
wzgledna w parze postepowej BP.

Dane: ry=[1 4]7(dm), ¢=0.1(rad), a=4(dm), b=5 (dm),

v?=[-8 417 (dm/s), @=—1 (rad/s).

Zy
4. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposéb odmierzania b K
wspolrzednych wewngtrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
predkos¢ liniowa punktu K, wynoszaca vO = [Vx vy v;]". Obliczy¢ predko$¢ wewnetrzng g, - Xg Yo v
Dane: a=1(m),b=4(m), g, = 0.4 (rad), g, = 0.1 (rad), v, = 6 (m/s), v, = 3 (m/s). Q% q
2

Imie i nazwisko Nr albumu Xk (dm) q; (rad) I (dm/s) G, (rad/s)




Zadania domowe z podstaw robotyki (nst) — seria Il ZESTAW 4

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnoscia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczyé rozwigzania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezbgdnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie (lub skorzysta¢ z innego programu).

1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposéb odmierzania wspoirzed-
nych wewngtrznych. Nalezy obliczy¢ wspotrzedna x punktu K w uktadzie m.
Dane: a=5(dm), g;=0.1(rad), gq,=0.5(rad), gz =6 (dm).

Yo

2. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposob
odmierzania wspétrzednych wewnetrznych. Wspotrzedne kartezjanskie punktu K
sa zadane. Nalezy obliczy¢ wspotrzedne wewnetrzne i wpisaé do tabeli kat q;
(sprowadzony do przedziatu <—7z, 7). Sposrdd czterech rozwigzan nalezy wybrac
to, w ktorym kat q; jest najwiekszy.

Dane: L;=40(cm), L, =10 (cm), Ls=30(cm),

rd =135 35 -5]" (cm).

Uwaga: uktad réwnan, wigzacy poszukiwane wspotrzedne, nalezy rozwigzaé

metodami analitycznymi, zataczajac wyprowadzone wzory.

3. Z platformg ruchomg ptlaskiego manipulatora réwnoleglego zwigzany jest uktad my, a z jego
podstawg uktad my. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez
wektor r((ﬁ) i kat obrotu wzglednego ¢@. Poczatek ukladu m; porusza si¢ z predkoscig liniowa v ,
apredkos¢ katowa platformy ruchomej ma warto$¢ @. Nalezy obliczy¢ (skalarng) predkosé
wzgledna w parze postepowej BP.

Dane: ry=[1 5]7(dm), ¢=0.1(rad), a=5 (dm), b=6 (dm),

v?=[-10 5]7(dm/s), @=—1 (rad/s).

Zy
4. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposéb odmierzania b K
wspolrzednych wewngtrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
predkos¢ liniowa punktu K, wynoszaca vO = [Vx vy v;]". Obliczy¢ predko$¢ wewnetrzng g, - Xg Yo v
Dane: a=1(m),b=5(m), g, =0.5(rad), g, = 0.1 (rad), v, = 7 (m/s), v, = 3 (m/s). Q% q
2

Imie i nazwisko Nr albumu Xk (dm) q; (rad) I (dm/s) G, (rad/s)




Zadania domowe z podstaw robotyki (nst) — seria Il ZESTAW 5

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnoscia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczyé rozwigzania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezbgdnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie (lub skorzysta¢ z innego programu).

1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposéb odmierzania wspoirzed-
nych wewngtrznych. Nalezy obliczy¢ wspotrzedna x punktu K w uktadzie m.
Dane: a=3(dm), g;=0.2(rad), gq,=0.3(rad), gz =5 (dm).

Yo

2. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposob
odmierzania wspétrzednych wewnetrznych. Wspotrzedne kartezjanskie punktu K
sa zadane. Nalezy obliczy¢ wspotrzedne wewnetrzne i wpisaé do tabeli kat q;
(sprowadzony do przedziatu <—7z, 7). Sposrdd czterech rozwigzan nalezy wybrac
to, w ktorym kat q; jest najwiekszy.

Dane: L;=80(cm), L, =20 (cm), Ls=60 (cm),

rd=[77 63 -17]" (cm).

Uwaga: uktad réwnan, wigzacy poszukiwane wspotrzedne, nalezy rozwigzaé

metodami analitycznymi, zataczajac wyprowadzone wzory.

3. Z platformg ruchomg ptlaskiego manipulatora réwnoleglego zwigzany jest uktad my, a z jego
podstawg uktad my. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez
wektor r((ﬁ) i kat obrotu wzglednego ¢@. Poczatek ukladu m; porusza si¢ z predkoscig liniowa v ,
apredkos¢ katowa platformy ruchomej ma warto$¢ @. Nalezy obliczy¢ (skalarng) predkosé
wzgledna w parze postepowej BP.

Dane: ry=[2 3]7(dm), ¢=0.2(rad), a=3 (dm), b=5 (dm),

v?=[-6 3]7(dm/s), =1 (rad/s).

Zy
4. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposéb odmierzania b K
wspolrzednych wewngtrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
predkos¢ liniowa punktu K, wynoszaca vO = [Vx vy v;]". Obliczy¢ predko$¢ wewnetrzng g, - Xg Yo v
Dane: a=2(m),b=3(m), g, =0.3(rad), g, = 0.2 (rad), v, = 5 (m/s), v, = 4 (m/s). Q% q
2

Imie i nazwisko Nr albumu Xk (dm) q; (rad) I (dm/s) G, (rad/s)




Zadania domowe z podstaw robotyki (nst) — seria 1l ZESTAW 6

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnoscia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczyé rozwigzania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezbgdnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie (lub skorzysta¢ z innego programu).

1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposéb odmierzania wspoirzed-
nych wewngtrznych. Nalezy obliczy¢ wspotrzedna x punktu K w uktadzie m.
Dane: a=4(dm), g, =0.2(rad), gq,=0.4(rad), gz =6 (dm).

Yo

2. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposob
odmierzania wspétrzednych wewnetrznych. Wspotrzedne kartezjanskie punktu K
sa zadane. Nalezy obliczy¢ wspotrzedne wewnetrzne i wpisaé do tabeli kat q;
(sprowadzony do przedziatu <—7z, 7). Sposrdd czterech rozwigzan nalezy wybrac
to, w ktorym kat q; jest najwiekszy.

Dane: L;=80(cm), L, =20 (cm), Ls=60 (cm),

rd=[76 64 -16]" (cm).

Uwaga: uktad réwnan, wigzacy poszukiwane wspotrzedne, nalezy rozwigzaé

metodami analitycznymi, zataczajac wyprowadzone wzory.

3. Z platformg ruchomg ptlaskiego manipulatora réwnoleglego zwigzany jest uktad my, a z jego
podstawg uktad my. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez
wektor r((ﬁ) i kat obrotu wzglednego ¢@. Poczatek ukladu m; porusza si¢ z predkoscig liniowa v ,
apredkos¢ katowa platformy ruchomej ma warto$¢ @. Nalezy obliczy¢ (skalarng) predkosé
wzgledna w parze postepowej BP.

Dane: ry=[2 4]7(dm), ¢=0.2 (rad), a=4 (dm), b=6 (dm),

v?=[-8 417 (dm/s), @=—1 (rad/s).

Zy
4. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposéb odmierzania b K
wspolrzednych wewngtrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
predkos¢ liniowa punktu K, wynoszaca vO = [Vx vy v;]". Obliczy¢ predko$¢ wewnetrzng g, - Xg Yo v
Dane: a=2(m),b=4(m), g, = 0.4 (rad), g, = 0.2 (rad), vy = 6 (m/s), v, = 4 (m/s). Q% q
2

Imie i nazwisko Nr albumu Xk (dm) q; (rad) I (dm/s) G, (rad/s)




Zadania domowe z podstaw robotyki (nst) — seria Il ZESTAW 7

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnoscia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczyé rozwigzania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezbgdnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie (lub skorzysta¢ z innego programu).

1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposéb odmierzania wspoirzed-
nych wewngtrznych. Nalezy obliczy¢ wspotrzedna x punktu K w uktadzie m.
Dane: a=5(dm), g;=0.2(rad), gq,=0.5(rad), gz=7 (dm).

Yo

2. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposob
odmierzania wspétrzednych wewnetrznych. Wspotrzedne kartezjanskie punktu K
sa zadane. Nalezy obliczy¢ wspotrzedne wewnetrzne i wpisaé do tabeli kat q;
(sprowadzony do przedziatu <—7z, 7). Sposrdd czterech rozwigzan nalezy wybrac
to, w ktorym kat q; jest najwiekszy.

Dane: L;=80(cm), L, =20 (cm), Ls=60 (cm),

rd=[75 65 -15]" (cm).

Uwaga: uktad réwnan, wigzacy poszukiwane wspotrzedne, nalezy rozwigzaé

metodami analitycznymi, zataczajac wyprowadzone wzory.

3. Z platformg ruchomg ptlaskiego manipulatora réwnoleglego zwigzany jest uktad my, a z jego
podstawg uktad my. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez
wektor r((ﬁ) i kat obrotu wzglednego ¢@. Poczatek ukladu m; porusza si¢ z predkoscig liniowa v ,
apredkos¢ katowa platformy ruchomej ma warto$¢ @. Nalezy obliczy¢ (skalarng) predkosé
wzgledna w parze postepowej BP.

Dane: ry=[2 5]7(dm), ¢=0.2(rad), a=5 (dm), b=7 (dm),

v?=[-10 5]7(dm/s), @=—1 (rad/s).

Zy
4. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposéb odmierzania b K
wspolrzednych wewngtrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
predkos¢ liniowa punktu K, wynoszaca vO = [Vx vy v;]". Obliczy¢ predko$¢ wewnetrzng g, - Xg Yo v
Dane: a=2(m),b=5(m), g, =0.5(rad), g, = 0.2 (rad), v, = 7 (m/s), v, = 4 (m/s). Q% q
2

Imie i nazwisko Nr albumu Xk (dm) q; (rad) I (dm/s) G, (rad/s)




Zadania domowe z podstaw robotyki (nst) — seria 1l ZESTAW 8

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnoscia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczyé rozwigzania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezbgdnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie (lub skorzysta¢ z innego programu).

1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposéb odmierzania wspoirzed-
nych wewngtrznych. Nalezy obliczy¢ wspotrzedna x punktu K w uktadzie m.
Dane: a=1(dm), g;=0.3(rad), gq,=0.1(rad), gz =4 (dm).

Yo

2. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposob
odmierzania wspétrzednych wewnetrznych. Wspotrzedne kartezjanskie punktu K
sa zadane. Nalezy obliczy¢ wspotrzedne wewnetrzne i wpisaé do tabeli kat q;
(sprowadzony do przedziatu <—7z, 7). Sposrdd czterech rozwigzan nalezy wybrac
to, w ktorym kat q; jest najwiekszy.

Dane: L;=120(cm), L, =30 (cm), L3=90 (cm),

rd =[119 91 -29]" (cm).

Uwaga: uktad réwnan, wigzacy poszukiwane wspotrzedne, nalezy rozwigzaé

metodami analitycznymi, zataczajac wyprowadzone wzory.

3. Z platformg ruchomg ptlaskiego manipulatora réwnoleglego zwigzany jest uktad my, a z jego
podstawg uktad my. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez
wektor r((ﬁ) i kat obrotu wzglednego ¢@. Poczatek ukladu m; porusza si¢ z predkoscig liniowa v ,
apredkos¢ katowa platformy ruchomej ma warto$¢ @. Nalezy obliczy¢ (skalarng) predkosé
wzgledna w parze postepowej BP.

Dane: ry=[3 1]7(dm), ¢=0.3 (rad), a=1(dm), b=4 (dm),

v@=[-2 17 (dm/s), @=—1 (rad/s).

Zy
4. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposéb odmierzania b K
wspolrzednych wewngtrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
predkos¢ liniowa punktu K, wynoszaca vO = [Vx vy v;]". Obliczy¢ predko$¢ wewnetrzng g, - Xg Yo v
Dane: a=3(m),b=1(m), g, =0.1(rad), g, = 0.3 (rad), v, = 3 (m/s), v, = 5 (m/s). Q% q
2

Imie i nazwisko Nr albumu Xk (dm) q; (rad) I (dm/s) G, (rad/s)




Zadania domowe z podstaw robotyki (nst) — seria 1l ZESTAW 9

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnoscia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczyé rozwigzania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezbgdnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie (lub skorzysta¢ z innego programu).

1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposéb odmierzania wspoirzed-
nych wewngtrznych. Nalezy obliczy¢ wspotrzedna x punktu K w uktadzie m.
Dane: a=2(dm), g;=0.3(rad), gq,=0.2(rad), gz=5 (dm).

Yo

2. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposob
odmierzania wspétrzednych wewnetrznych. Wspotrzedne kartezjanskie punktu K
sa zadane. Nalezy obliczy¢ wspotrzedne wewnetrzne i wpisaé do tabeli kat q;
(sprowadzony do przedziatu <—7z, 7). Sposrdd czterech rozwigzan nalezy wybrac
to, w ktorym kat q; jest najwiekszy.

Dane: L;=120(cm), L, =30 (cm), L3=90 (cm),

rd =[118 92 -28]" (cm).

Uwaga: uktad réwnan, wigzacy poszukiwane wspotrzedne, nalezy rozwigzaé

metodami analitycznymi, zataczajac wyprowadzone wzory.

3. Z platformg ruchomg ptlaskiego manipulatora réwnoleglego zwigzany jest uktad my, a z jego
podstawg uktad my. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez
wektor r((ﬁ) i kat obrotu wzglednego ¢@. Poczatek ukladu m; porusza si¢ z predkoscig liniowa v ,
apredkos¢ katowa platformy ruchomej ma warto$¢ @. Nalezy obliczy¢ (skalarng) predkosé
wzgledna w parze postepowej BP.

Dane: ry=[3 2]"(dm), ¢=0.3(rad), a=2 (dm), b=5 (dm),

v@=[-4 27 (dm/s), =1 (rad/s).

Zy
4. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposéb odmierzania b K
wspolrzednych wewngtrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
predkos¢ liniowa punktu K, wynoszaca vO = [Vx vy v;]". Obliczy¢ predko$¢ wewnetrzng g, - Xg Yo v
Dane: a=3(m),b=2(m), g, =0.2 (rad), g, = 0.3 (rad), vy = 4 (m/s), v, = 5 (m/s). Q% q
2

Imie i nazwisko Nr albumu Xk (dm) q; (rad) I (dm/s) G, (rad/s)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnoscia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczyé rozwigzania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezbgdnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie (lub skorzysta¢ z innego programu).

1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposéb odmierzania wspoirzed-
nych wewngtrznych. Nalezy obliczy¢ wspotrzedna x punktu K w uktadzie m.
Dane: a=4(dm), g,=0.3(rad), gq,=0.4(rad), gz=7 (dm).

Yo

2. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora oraz sposob
odmierzania wspétrzednych wewnetrznych. Wspotrzedne kartezjanskie punktu K
sa zadane. Nalezy obliczy¢ wspotrzedne wewnetrzne i wpisaé do tabeli kat q;
(sprowadzony do przedziatu <—7z, 7). Sposrdd czterech rozwigzan nalezy wybrac
to, w ktorym kat q; jest najwiekszy.

Dane: L;=120(cm), L, =30 (cm), L3=90 (cm),

rd =[116 94 -26]" (cm).

Uwaga: uktad réwnan, wigzacy poszukiwane wspotrzedne, nalezy rozwigzaé

metodami analitycznymi, zataczajac wyprowadzone wzory.

3. Z platformg ruchomg ptlaskiego manipulatora réwnoleglego zwigzany jest uktad my, a z jego
podstawg uktad my. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez
wektor r((ﬁ) i kat obrotu wzglednego ¢@. Poczatek ukladu m; porusza si¢ z predkoscig liniowa v ,
apredkos¢ katowa platformy ruchomej ma warto$¢ @. Nalezy obliczy¢ (skalarng) predkosé
wzgledna w parze postepowej BP.

Dane: ry=[3 4]7(dm), ¢=0.3 (rad), a=4 (dm), b=7 (dm),

v?=[-8 417 (dm/s), @=—1 (rad/s).

Zy
4. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposéb odmierzania b K
wspolrzednych wewngtrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
predkos¢ liniowa punktu K, wynoszaca vO = [Vx vy v;]". Obliczy¢ predko$¢ wewnetrzng g, - Xg Yo v
Dane: a=3(m),b=4(m), g, = 0.4 (rad), g, = 0.3 (rad), v, = 6 (m/s), v, = 5 (m/s). Q% q
2

Imie i nazwisko Nr albumu Xk (dm) q; (rad) I (dm/s) G, (rad/s)




