gr. X Podstawy robotyki

przyktadowe zadanie

Dla przedstawionego manipulatora:
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Wybraé i narysowaé uktady wspotrzednych (1p.)
Podaé parametry Denavita-Hartenberga (2p.)
Obliczy¢ kinematyke prosta manipulatora (4p.)
Znalez¢é kinematyke odwrotng (dla wybranych
wsp. zewnetrznych) (2p.)

Wyznaczy¢ konfiguracje osobliwe (2p.)
Zdefiniowa¢ dynamike manipulatora przy zatoze-

niu, ze na koncu efektora umieszczona jest masa
m (pozostate elementy manipulatora sa niewaz-

kie) (3p.)




