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

Uvazujte planarni manipulator s akénimi velicinami ¢, ¢ dany néasledujicim obrazkem:

Jedna se o manipulator se dvéma kluby, kde prvni je pouze rotacni a druhy pouze posuvny.
Soufadna soustava (x,y) ramu je vyznacena stejné tak jako souradnd soustava (x',y’) chapadla C.

1. Zapiste primou kinematickou tilohu v DH-konvenci a nakreslete zvolené souradné soustavy. (Uvazte,
ze 1 planarni mechanismus si 1ze pro volbu soutfadnych soustav predstavit v prostoru. Nezapomeite
si uvédomit, jak vypadé zdkladni poloha robota, kdy jsou hodnoty akénich velic¢in nulové.)

2. S pouzitim funkei ze cviceni (IRO-2008-T1K-2-axes-4-dof.mws) vyteste inverzni kinematickou tlohu,
tedy (¢,t) = f(My,) a zapiSte vzorce pro ¢ a t.

3. Dosad’te do vzorcu vasi matici M, X podle ¢isla skupiny a vypoctéte prislusna ¢ a t.



