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Lista 4

Dynamika manipulatora

1. Wyznaczy¢ dynamike modelu manipulatora SCARA przyjmujac, ze mamy do czynienia z
masa punktowa umieszczona na koncu efektora, oraz ze ogniwa manipulatora sa niewazkie.
Skorzysta¢ z metody Eulera-Lagrange’a.

2. Dla manipulatora typu PUMA zalozy¢, ze masy ogniw sa punktowe (mq, maq, ms) i umiesz-
czone w koncach ogniw. Dla tego manipulatora wyznaczy¢ rownania dynamiki korzystajac
z metody Newtona-Eulera.

3. Przyjmujac, ze ogniwa manipulatora typu podwdjne wahadlo sa jednorodnymi pretami o
masach, odpowiednio my i my wyznaczy¢ macierze pseudoinercji w uktadach lokalnych zwia-
zanych z ogniwem, a nastepnie wyznaczy¢ rownania dynamiki.

4. Zmalez¢ rozwiazanie zadania prostego dynamiki dla uktadu RTR przyjmujac, ze elementy [o
il3 sa pretami jednorodnymi o znanej masie.

W kazdym z powyzszych zadan nalezy koncowe rownanie dynamiki zapisa¢ w postaci macierzowej
i zweryfikowaé jego poprawnosé.



