7 grudnia 2008

Lista 3

Dynamika manipulatora cz.2

1. Dla manipulatora SCARA przedstawionego na wyktadzie 2 wyznaczy¢ obciazenie statyczne

przegubdéw

(a) masa lkg w konicéwcee efektora przy uwzglednieniu wylacznie sily grawitacji,

(b) sita 10N w koncéwee efektora skierowang przeciwnie do osi Yj.

2. Wyznaczy¢ dynamike ramienia 1R (wahadlo) bedacego jednorodnym walcem o masie M,
dtugoéci [ i promieniu r.

3. Wyznaczy¢ wplyw na réwnania dynamiki manipulatora RTR (z listy 2) obciazenia bedacego
jednorodna kulg o masie m i promieniu r, zamocowana jak na rysunku. Oszacowaé¢ wartosé
maksymalna przy zalozeniu ograniczonych predkosci i przyspieszen przegubow.
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