
IRO’2008 DU-04, varianta ( ) Jméno: Body:

Uvažujte planárńı manipulátor s akčńımi veličinami ϕ, t daný následuj́ıćım obrázkem:
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Jedná se o manipulátor se dvěma kluby, kde prvńı je pouze rotačńı a druhý pouze posuvný.
Souřadná soustava (x, y) rámu je vyznačena stejně tak jako souřadná soustava (x′, y′) chapadla C.

1. Zapǐste př́ımou kinematickou úlohu v DH-konvenci a nakreslete zvolené souřadné soustavy. (Uvažte,
že i planárńı mechanismus si lze pro volbu souřadných soustav představit v prostoru. Nezapomeňte
si uvědomit, jak vypadá základńı poloha robota, kdy jsou hodnoty akčńıch veličin nulové.)

2. S použit́ım funkćı ze cvičeńı (IRO-2008-IK-2-axes-4-dof.mws) vyřešte inverzńı kinematickou úlohu,
tedy (ϕ, t) = f(Mh) a zapǐste vzorce pro ϕ a t.

3. Dosad’te do vzorc̊u vaši matici MhX podle č́ısla skupiny a vypočtěte př́ıslušná ϕ a t.


