Robótica - 

utilização, programação, modelagem e controle de robôs industriais
SÉRIE DE EXERCÍCIOS 15

Modelagem cinemática de um manipulador com dois graus de liberdade

EXERCÍCIO

15.1  Considere o braço robótico ilustrado, que tem dois graus de liberdade.
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Figura-exercício 15.1
Pede-se:

a) Obter o modelo cinemático direto a partir dos parâmetros de Denavit-Hartenberg.

b) Obter a matriz de transformação de coordenadas final.

c) Obter x,y, considerando a1= 0,2 m e a2= 0,1 m, para diferentes configurações dos ângulos de junta do robô: 30, 45, 60, no caso do robô RR; ou 0,5 m, 1,0 m e 1,5 m no caso do robô LL.

d) Obter o modelo cinemático inverso utilizando a função matemática A tan 2.

e) A partir de x = 0,1 m e y = 0,5 m, encontrar os valores dos ângulos das juntas para essa posição.

f) Elaborar um gerador de trajetórias no espaço de juntas.

g) Elaborar um gerador de trajetórias no espaço cartesiano.
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