Materiaty pomocnicze do éwiczen z Podstaw Robotyki, Politechnika tédzka, Instytut Automatyki,
autorzy: mgr inz. Artur Gmerek, mgr inz. Damian Pakulski

Podstawy Robotyki - ¢wiczenia, Zajecia nr 6
Temat: Notacja Denavita-Hartenberga

Przypomnienie informacji z wyktadu:
Macierz jednorodng wigzgcg dwa uktady wspétrzednych w notacji Denavita-Hartenberga mozna
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Zadanie 1: Podac parametry i zmienne tancucha kinematycznego, w ktérym wystepujg wzajemnie
prostopadte osie, zerujgce niektére parametry struktury kinematycznej manipulatora.
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Zadanie2. Wyznaczy¢ macierz jednorodng wigzacg uktad wspoétrzedny podstawy i efektora taricucha
kinematycznego, o ogniwach roztozonych przestrzennie - metoda klasyczna.

Zadanie 3: Wyznaczy¢ macierz jednorodng wigzgcg ukfad wspétrzedny podstawy i efektora tancucha
kinematycznego, o ogniwach roztozonych przestrzennie - metoda wirtualnych uktadéw

wspotrzednych.
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