Cwiczenia nr 6 z “Robotyki 17

Kolokwium nr 1 odbedzie si¢ w tygodniu nastepnym po przerobieniu listy nr 7.

Niech bedzie dana struktura kinematyczna, jak ponizej, z ktoérej mozna utworzyé¢ bardzo
wiele manipulatoréw o réznej liczbie stopni swobody:
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Przyktadowy manipulator o trzech stopniach swobody jest okreslony nastepujaco:

Manipulator na rysunku jest w konfiguracji zerowej (tj. wszystkie wspolrzedne ¢; = 0).
przegub 1 obrotowy, o$ (wersor) zg = AAj,

wersor xg = AAz x AAj,

przegub 2 translacyjny, o$ z; = BB3 X BBy,

przegub 3 obrotowy, oS zo = EFFE, x FFE;.

Uwaga: by nie zaciemni¢ rysunku nie podano liter A,B,C ktére oznaczaja poczatki odpo-
wiednich uktadéw.

Zadania:

1.

Wyobrazi¢ sobie jak manipulator wyglada i jak sie porusza (gdzie sa dodatnie wartosci
poszczegdlnych wspotrzednych?).

Okregli¢ strukture kinematyczng manipulatora.

Przypisa¢ odpowiednie uktady wspétrzednych do przegubéw korzystajac z algorytmu DH
wyznaczania kinematyki prostej (wystarczy narysowaé O;, z;, z; by nie zaciemniaé rysun-
ku).

Uktad efektora: O, miedzy palcami chwytaka, z, zgodnie z regutami sztuki, v, dobrac
wg uznania.

Wyznaczyé parametry Denavita-Hartenberga (©;, d;, a;, ;) i umiescié¢ je w tabeli. Para-
metry dtugosciowe (o ile nie sa zerowe) podaé na rysunku.



6. Wyliczy¢ kinematyke czesciowa, AZ (wartodci 4, 7 podaje prowadzacy), np. A3, Al

7. Powtérzy¢ ¢wiczenie dla danych wskazanych przez prowadzacego (w domu mozna réwniez
potrenowaé¢ wymyslajac wlasne dane, np. wigksza liczba stopni swobody).

Zadania dodatkowe, do zastanowienia:

1. (*) Zastanowi¢ sie, dlaczego katy a; (i ©;, gdy przegub nie jest obrotowy) wynosza naj-
czedciej km/2 | gdzie k jest liczba catkowita i mata. Jest to prawidlowosé wazna takze dla
manipulatoréw przemystowych.

2. (*) Oszacowaé (bardzo grubo), przy pomocy parametréw DH, jak daleko moze by¢ koniec
efektora od punktu O.



