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Podstawy Robotyki - ¢wiczenia, Zajecia nr 7
Temat: Odwrotne Zagadnienie Kinematyczne dla potozen - metoda algebraiczna i geometryczna

Przypomnienie informacji z wyktadu:
1. Rozwigzujgc zadania odwrotnego zagadnienia kinematycznego dla potozen metodq

postaci:

algebraiczng nalezy wyznaczy¢ wektor potozenia, wigzgcy dwa uktady wspétrzednych np. w
acos6,
asinf

b [

a nastepnie zaktadajac, ze mamy dane x, ¥, Z wyznaczy¢ nieznane zmienne ztgczowe manipulatora.

2. Metoda geometryczna rozwigzywania odwrotnego zagadnienia kinematycznego polega na
zauwazeniu zwigzkdw geometrycznych z rysunku manipulatora, a nastepnie w oparciu o nie,
wyznaczenie zmiennych ztgczowych (katéw - w przypadku ztgczy obrotowych oraz przesuniec
- w przypadku ztgczy przesuwnych).

Zadanie 1: Poda¢ odwrotny model kinematyczny pofozen dla manipulatora przedstawionego na
rysunku (metoda algebraiczna).
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Zadanie2. Podac¢ odwrotny model kinematyczny dla manipulatora przedstawionego ponizej (metoda

algebraiczna i geometryczna)
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