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1. Wyliczy¢ konfiguracje osobliwe dla hipotetycznych kinematyk:
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2. Niech bedzie dany manipulator o tabeli parametréw DH i kinematykach czesciowych:
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Wyliczy¢ jakobian manipulatora J,,(¢) dwoma sposobami:

a) klasycznie (jak na wykladzie). Kolejne kolumny: dla przegubéw obrotowych ...., dla
przegubow translacyjnych ....

b) w czesdci pochodzacej od wy klasycznie, w czesci polozeniowe; (T03) przez liczenie jako-
bianu dla kinematyki pozycyjnej T¢. Ktory ze sposobow jest szybszy?

3. Dla manipulatora RTR o macierz A} réwne;j
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wyliczy¢ konfiguracje osobliwe dla wspotrzednych przestrzeni zadaniowe;j:
a)z = (v,y,2)7,
b) z = (z,2)T, korzystajac z deficytu rzedu J, czyli rank J < m = 2.

4. Dla manipulatora z zadania 3 i jednej kinematyki we wspéhrzednych a) lub b)

e poda¢ warunki jakie musza spetia¢ predkosci w przegubach ¢, aby nie wywotywaé
ruchu efektora (w tych wspolrzednych). Skorzystaé z zaleznosci:

z=J(q)q stawiajac & =0. (1)

Wybraé¢ po jednej konfiguracji regularnej i osobliwej i sprawdzi¢, jakie predkosci
spehiaja (1).

e podaé¢ warunki jakie musza spelnia¢ sity/momenty na efektorze 7, by nie wywotywaé
reakcji (sit/momentéw f) w przegubach. Skorzystaé z zaleznosci:

f=J"(q@)r stawiajac f =0. (2)
Wybraé po jednej konfiguracji regularnej i osobliwej i sprawdzi¢, jakie T spetniaja (2).

5. Oméwié zadania z kolokwium.



