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Lista 2

Kinematyka i kinematyka odwrotna manipulatora

1. Dla manipulatora typu PUMA-560 przedstawionych na wykladzie obliczy¢ kinematyke, wy-
znaczy¢ kinematyke we wspolrzednych.

2. Dla ponizszych manipulatoréw zaproponowaé opis manipulatora w notacji Denavita-Hartenberga
a nastepnie wyznaczy¢ kinematyke, wybraé¢ wspolrzedne zewnetrzne
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3. Dla wymienionych powyzej manipulatoréw wyznaczy¢ kinematyke odwrotna przy pomocy
wybranej metody

1zdjecie i dane na podstawie materiatéw ABB



