Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B ZESTAW 1

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=1(m), b=2(m), g = 0.2 (rad), g2 = 0.1 (rad), vx = 4 (m/s), vy = 3 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=2(m),b=2(m),c=3(m), p= A3 (rad), F =10 (N), M =20 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli
wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =1 (kg), a=0.3(m), b=05(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 4 (rad/s), ¢, = 3 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=4 (m), | = 142 (m), m =2 (kg), J = 1 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B ZESTAW 2

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=1(m), b=3(m), g = 0.3 (rad), g2 = 0.1 (rad), vx = 5 (m/s), vy = 3 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=2(m),b=3(m),c=3(m), p= A3 (rad), F =10 (N), M =30 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli
wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 1 (kg), a=0.4(m), b=07(@m), J¥=(0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, =5 (rad/s), ¢, = 3 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=6(m), | = 142 (m), m =2 (kg), J = 1 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B ZESTAW 3

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=1(m), b =4 (m), g. = 0.4 (rad), g2 = 0.1 (rad), vx = 6 (m/s), vy = 3 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=2(m),b=4(m),c=3(m), p= A3 (rad), F =10 (N), M =40 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli
wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =1 (kg), a=0.5 (m), b=09(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 6 (rad/s), ¢, = 3 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=8(m), | = 142 (m), m =2 (kg), J = 1 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B ZESTAW 4

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=1(m), b=5(m), g = 0.5 (rad), g2 = 0.1 (rad), vx = 7 (m/s), vy = 3 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=2(m),b=5(m),c=3(m), p= A3 (rad), F =10 (N), M =50 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =1 (kg), a=0.6 (m), b=11(m), J& =0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), o, =7 (rad/s), ¢, = 3 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=10 (m), | = 1-4/2 (M), m =2 (kg), J = 1 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B ZESTAW 5

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=2(m), b=3(m), g = 0.3 (rad), g2 = 0.2 (rad), vx =5 (m/s), vy = 4 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=4 (m),b=3(m),c=6(m), p= A3 (rad), F =20 (N), M =30 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli
wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 2 (kg), a=0.5 (m), b=08(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, =5 (rad/s), ¢, = 4 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=6(m), | = 2:4/2 (m), m =4 (kg), J = 2 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B ZESTAW 6

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=2(m), b =4 (m), q. = 0.4 (rad), g2 = 0.2 (rad), vx = 6 (m/s), vy = 4 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=4(m),b=4(m),c=6(m), p= A3 (rad), F =20 (N), M =40 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 2 (kg), a=0.6 (m), b=1(m), J&=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 6 (rad/s), ¢, = 4 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=8(m), | = 2:4/2 (m), m =4 (kg), J = 2 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B ZESTAW 7

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=2(m), b=5(m), g = 0.5 (rad), g2 = 0.2 (rad), vx = 7 (m/s), vy = 4 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=4 (m),b=5(m), c=6(m), p= A3 (rad), F =20 (N), M =50 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 2 (kg), a=0.7 (m), b=12(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, =7 (rad/s), ¢, = 4 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=10 (m), | = 2:4/2 (m), m =4 (kg), J = 2 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B ZESTAW 8

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=3(m), b=1(m), g = 0.1 (rad), g2 = 0.3 (rad), vx = 3 (m/s), vy =5 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=6(m),b=1(m),c=9(m), p= A3 (rad), F =30 (N), M =10 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli
wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 3 (kg), a=0.4(m), b=05(m), J&={0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 3 (rad/s), ¢, =5 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=2(m), | = 3-4/2 (m), m =6 (kg), J = 3 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B ZESTAW 9

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.

Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=3(m), b=2(m), g = 0.2 (rad), g2 = 0.3 (rad), vx = 4 (m/s), vy =5 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=6(m),b=2(m),c=9(m), p= A3 (rad), F =30 (N), M =20 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli
wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 3 (kg), a=0.5(m), b=07(m), J¥=|0 2 0(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 4 (rad/s), ¢, =5 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=4 (m), | = 3-4/2 (m), m =6 (kg), J = 3 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 10 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=3(m), b =4 (m), q. = 0.4 (rad), g2 = 0.3 (rad), vx = 6 (m/s), vy =5 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=6(m),b=4(m),c=9(m), p= A3 (rad), F =30 (N), M =40 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 3 (kg), a=0.7 (m), b=11(m), J& =0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 6 (rad/s), ¢, =5 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=8(m), | = 3-4/2 (m), m =6 (kg), J = 3 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 11 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=3(m), b=5(m), g = 0.5 (rad), g2 = 0.3 (rad), vx = 7 (m/s), vy =5 (mM/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=6(m),b=5(m),c=9(m), p= A3 (rad), F =30 (N), M =50 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 3 (kg), a=0.8(m), b=13(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, =7 (rad/s), ¢, =5 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=10 (m), | = 3-4/2 (m), m =6 (kg), J = 3 (kg m).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=4(m), b=1 (m), g: = 0.1 (rad), g2 = 0.4 (rad), vx = 3 (m/s), vy = 6 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=8(m),b=1(m), c=12(m), ¢ = 3 (rad), F =40 (N), M =10 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli
wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 4 (kg), a=05(m), b=06(m), J&=[0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 3 (rad/s), ¢, = 6 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=2(m), | = 4-J2 (m), m =8 (kg), J = 4 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 13 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=4(m), b =3 (m), g. = 0.3 (rad), g2 = 0.4 (rad), vx = 5 (m/s), vy = 6 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=8(m),b=3(m), c=12 (m), ¢ = A3 (rad), F =40 (N), M =30 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 4 (kg), a=0.7 (m), b=1(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, =5 (rad/s), ¢, = 6 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=6(m), | = 4-J2 (m), m =8 (kg), J = 4 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 14 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=4(m), b=5 (m), g. = 0.5 (rad), g2 = 0.4 (rad), vx = 7 (m/s), vy = 6 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=8(m),b=5(m), c=12 (m), ¢ = A3 (rad), F =40 (N), M =50 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 4 (kg), a=0.9(m), b=14(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, =7 (rad/s), ¢, = 6 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=10 (m), | = 4-3J2 (m), m =8 (kg), J = 4 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=5(m), b=1 (m), g = 0.1 (rad), g2 = 0.5 (rad), vx = 3 (m/s), vy =7 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =10 (m), b=1(m), ¢ =15 (m), ¢ = 43 (rad), F = 50 (N), M = 10 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli
wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =5 (kg), a=0.6 (m), b=07(m), J¥=|0 2 0(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 3 (rad/s), ¢, = 7 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=2(m), | = 5-4/2 (m), m =10 (kg), J =5 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 16 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=5(m), b =2 (m), g = 0.2 (rad), g2 = 0.5 (rad), vx = 4 (m/s), vy =7 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =10 (m), b=2(m), ¢ =15 (m), ¢ = 43 (rad), F = 50 (N), M =20 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli
wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =5 (kg), a=0.7 (m), b=09(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 4 (rad/s), ¢, = 7 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=4 (m), | = 5-4/2 (m), m =10 (kg), J =5 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 17 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=5(m), b =3 (m), g: = 0.3 (rad), g2 = 0.5 (rad), vx = 5 (m/s), vy =7 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =10 (m), b=3(m), ¢ =15 (m), ¢ = 43 (rad), F = 50 (N), M = 30 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =5 (kg), a=0.8(m), b=11(m), J& =0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, =5 (rad/s), ¢, = 7 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=6(m), | = 5-4/2 (m), m =10 (kg), J =5 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 18 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=5(m), b =4 (m), q. = 0.4 (rad), g2 = 0.5 (rad), vx = 6 (m/s), vy =7 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =10 (m), b =4 (m), ¢ =15 (m), ¢ = 43 (rad), F = 50 (N), M =40 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =5 (kg), a=0.9(m), b=13(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 6 (rad/s), ¢, = 7 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=8(m), | = 5-4/2 (m), m =10 (kg), J =5 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 19 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=1(m), b=6 (m), g. = 0.6 (rad), g2 = 0.1 (rad), vx = 8 (m/s), vy = 3 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=2(m),b=6(m),c=3(m), p= A3 (rad), F =10 (N), M =60 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =1 (kg), a=0.7 (m), b=13(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 8 (rad/s), ¢, = 3 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=12 (m), | = 1-4/2 (M), m =2 (kg), J = 1 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=1(m),b=7(m), q:.=0.7 (rad), g2 = 0.1 (rad), vx = 9 (m/s), vy = 3 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=2(m),b=7(m),c=3(m), p= A3 (rad), F =10 (N), M =70 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =1 (kg), a=0.8(m), b=15(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, =9 (rad/s), ¢, = 3 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=14 (m), | = 1-4/2 (M), m =2 (kg), J = 1 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 21 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=1(m), b =8 (m), g: = 0.8 (rad), g = 0.1 (rad), vx = 10 (m/s), vy = 3 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=2(m),b=8(m),c=3(m), p= A3 (rad), F =10 (N), M =80 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =1 (kg), a=0.9(m), b=17(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 10 (rad/s), ¢, = 3 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=16 (m), | = 1-4/2 (M), m =2 (kg), J = 1 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 22 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=1(m), b=9 (m), g1 = 0.9 (rad), g = 0.1 (rad), vx = 11 (m/s), vy = 3 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=2(m),b=9(m),c=3(m), p= A3 (rad), F =10 (N), M =90 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 1 (kg), a=1(m), b=19(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 11 (rad/s), ¢, = 3 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=18 (m), | = 1-4/2 (M), m =2 (kg), J = 1 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=1(m), b=10(m), gz =1 (rad), g2 = 0.1 (rad), vx = 12 (m/s), vy = 3 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=2 (m), b =10 (m), c=3(m), ¢= 73 (rad), F =10 (N), M = 100 (N m).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =1 (kg), a=11(m), b=21(m), J&=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 12 (rad/s), ¢, = 3 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=20 (m), | = 1-4/2 (M), m =2 (kg), J = 1 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 24 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=2(m), b=6 (m), g. = 0.6 (rad), g2 = 0.2 (rad), vx = 8 (m/s), vy = 4 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=4 (m),b=6(m),c=6(m), p= A3 (rad), F =20 (N), M =60 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 2 (kg), a=0.8(m), b=14(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 8 (rad/s), ¢, = 4 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=12 (m), | = 2:4/2 (m), m =4 (kg), J = 2 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 25 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=2(m), b=7(m), g =0.7 (rad), g2 = 0.2 (rad), vx = 9 (m/s), vy = 4 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=4(m),b=7(m),c=6(m), p= A3 (rad), F =20 (N), M =70 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 2 (kg), a=0.9(m), b=16(m), JP=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, =9 (rad/s), ¢, = 4 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=14 (m), | = 2:4/2 (m), m =4 (kg), J = 2 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 26 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=2(m), b =8 (m), g: = 0.8 (rad), g = 0.2 (rad), vx = 10 (m/s), vy = 4 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=4 (m),b=8(m),c=6(m), p= A3 (rad), F =20 (N), M =80 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 2 (kg), a=1(m), b=18(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, = 10 (rad/s), ¢, = 4 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=16 (m), | = 2:4/2 (m), m =4 (kg), J = 2 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 27 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=2(m), b=9 (m), g1 = 0.9 (rad), g = 0.2 (rad), vx = 11 (m/s), vy = 4 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=4(m),b=9(m),c=6(m), p= A3 (rad), F =20 (N), M =90 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 2 (kg), a=1.1(m), b=2(m), J&=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, = 11 (rad/s), ¢, = 4 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=18 (m), | = 2:4/2 (m), m =4 (kg), J = 2 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=2(m), b=10(m), q: =1 (rad), g2 = 0.2 (rad), vx = 12 (m/s), vy = 4 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=4 (m), b =10(m), c=6(m), o= 73 (rad), F =20 (N), M = 100 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 2 (kg), a=12(m), b=22(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, = 12 (rad/s), ¢, = 4 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=20 (m), | = 2:4/2 (m), m =4 (kg), J = 2 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 29 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=3(m), b =6 (m), g. = 0.6 (rad), g2 = 0.3 (rad), vx = 8 (m/s), vy =5 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=6(m),b=6(m),c=9(m), p= A3 (rad), F =30 (N), M =60 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 3 (kg), a=0.9(m), b=15(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 8 (rad/s), ¢, =5 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=12 (m), | = 3-4/2 (m), m =6 (kg), J = 3 (kg m).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 30 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=3(m), b=7(m), g =0.7 (rad), g2 = 0.3 (rad), vx = 9 (m/s), vy =5 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=6(m),b=7(m),c=9(m), p= A3 (rad), F =30 (N), M =70 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 3 (kg), a=1(m), b=17(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, =9 (rad/s), ¢, =5 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=14 (m), | = 3-4/2 (m), m =6 (kg), J = 3 (kg m).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 31 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=3(m), b =8 (m), g: = 0.8 (rad), g2 = 0.3 (rad), vx = 10 (m/s), vy =5 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=6 (m),b=8(m),c=9(m), p= A3 (rad), F =30 (N), M =80 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 3 (kg), a=11(m), b=19(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 10 (rad/s), ¢, =5 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=16 (m), | = 3-4/2 (m), m =6 (kg), J = 3 (kg m).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 32 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=3(m), b=9 (m), g: = 0.9 (rad), g = 0.3 (rad), vx = 11 (m/s), vy =5 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=6(m),b=9(m),c=9(m), p= A3 (rad), F =30 (N), M =90 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 3 (kg), a=12(m), b=21(m), J&=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 11 (rad/s), ¢, =5 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=18 (m), | = 3-4/2 (m), m =6 (kg), J = 3 (kg m).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 33 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=3(m), b=10(m), gz =1 (rad), g2 = 0.3 (rad), vx = 12 (m/s), vy = 5 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=6 (m), b=10(m), c=9(m), ¢= 73 (rad), F =30 (N), M =100 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 3 (kg), a=13(m), b=23(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 12 (rad/s), ¢, =5 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=20 (m), | = 3-4/2 (m), m =6 (kg), J = 3 (kg m).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 34 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=4(m), b =6 (m), g. = 0.6 (rad), g2 = 0.4 (rad), vx = 8 (m/s), vy = 6 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=8(m),b=6(m), c=12 (m), ¢ = A3 (rad), F =40 (N), M = 60 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 4 (kg), a=1(m), b=16(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 8 (rad/s), ¢, = 6 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=12 (m), | = 4-y/2 (m), m =8 (kg), J = 4 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 35 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=4(m), b=7 (m), g = 0.7 (rad), g2 = 0.4 (rad), vx = 9 (m/s), vy = 6 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=8(m),b=7(m),c=12(m), o= 73 (rad), F =40 (N), M =70 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 4 (kg), a=11(m), b=18(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, =9 (rad/s), ¢, = 6 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=14 (m), | = 4-3J2 (m), m =8 (kg), J = 4 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 36 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=4(m), b =8 (m), g. = 0.8 (rad), g2 = 0.4 (rad), vx = 10 (m/s), vy = 6 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=8(m),b=8(m), c=12 (m), ¢ = A3 (rad), F =40 (N), M =80 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 4 (kg), a=12(m), b=2(m), J¥=|0 2 0|(kkgm?),
o1 = 4 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 10 (rad/s), ¢, = 6 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=16 (m), | = 4-3J2 (m), m =8 (kg), J = 4 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 37 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=4(m), b=9 (m), g: = 0.9 (rad), g2 = 0.4 (rad), vx = 11 (m/s), vy = 6 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=8(m),b=9(m), c=12 (m), ¢ = 43 (rad), F =40 (N), M =90 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 4 (kg), a=13(m), b=22(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 11 (rad/s), ¢, = 6 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=18 (m), | = 4-3J2 (m), m =8 (kg), J = 4 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 38 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=4(m), b =10 (m), q. = 1 (rad), g2 = 0.4 (rad), vx = 12 (m/s), vy = 6 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=8(m), b =10(m), c =12 (m), ¢ = /3 (rad), F = 40 (N), M = 100 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 4 (kg), a=14(m), b=24(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 12 (rad/s), ¢, = 6 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=20 (m), | = 4-3J2 (m), m =8 (kg), J = 4 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 39 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=5(m), b =6 (m), g. = 0.6 (rad), g2 = 0.5 (rad), vx = 8 (m/s), vy =7 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =10 (m), b =6 (m), ¢ =15 (m), ¢ = 43 (rad), F = 50 (N), M = 60 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =5 (kg), a=11(m), b=17(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 8 (rad/s), ¢, = 7 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=12 (m), | = 5-4/2 (m), m =10 (kg), J =5 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 40 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=5(m), b=7 (m), g = 0.7 (rad), g2 = 0.5 (rad), vx = 9 (m/s), vy =7 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =10 (m), b=7(m), ¢ =15 (m), ¢ = A3 (rad), F = 50 (N), M =70 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =5 (kg), a=12(m), b=19(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, =9 (rad/s), ¢, = 7 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=14 (m), | = 5-4/2 (m), m =10 (kg), J =5 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 41 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=5(m), b =8 (m), g. = 0.8 (rad), g2 = 0.5 (rad), vx = 10 (m/s), vy =7 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =10 (m), b=8(m), ¢ =15 (m), ¢ = 43 (rad), F = 50 (N), M = 80 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =5 (kg), a=13(m), b=21(m), J&=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 10 (rad/s), ¢, =7 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=16 (m), | = 5-4/2 (m), m =10 (kg), J =5 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 42 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=5(m), b=9 (m), g: = 0.9 (rad), g2 = 0.5 (rad), vx = 11 (m/s), vy = 7 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =10 (m), b=9(m), ¢ =15 (m), ¢ = 43 (rad), F = 50 (N), M =90 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =5 (kg), a=14(m), b=23(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, = 11 (rad/s), ¢, =7 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=18 (m), | = 5-4/2 (m), m =10 (kg), J =5 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 43 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=5(m), b =10 (m), q: = 1 (rad), g2 = 0.5 (rad), vx = 12 (m/s), vy = 7 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =10 (m), b =10 (m), c = 15 (m), ¢ = #/3 (rad), F =50 (N), M = 100 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =5 (kg), a=15(m), b=25(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, = 12 (rad/s), ¢, =7 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=20 (m), | = 5-4/2 (m), m =10 (kg), J =5 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 44 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=6(m), b=1 (m), g: = 0.1 (rad), g2 = 0.6 (rad), vx = 3 (m/s), vy = 8 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=12 (m), b=1(m), c =18 (m), ¢ = 43 (rad), F = 60 (N), M = 10 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli
wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 6 (kg), a=0.7 (m), b=08(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 3 (rad/s), ¢, = 8 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=2(m), | = 6:+/2 (m), m =12 (kg), J = 6 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 45 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=6(m), b=2(m), g. = 0.2 (rad), g2 = 0.6 (rad), vx = 4 (m/s), vy = 8 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=12 (m), b=2(m), ¢ =18 (m), ¢ = 43 (rad), F = 60 (N), M = 20 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =6 (kg), a=0.8(m), b=1(m), J&=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 4 (rad/s), ¢, = 8 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=4 (m), | = 6:-+/2 (m), m =12 (kg), J = 6 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 46 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=6(m), b =4 (m), q. = 0.4 (rad), g2 = 0.6 (rad), vx = 6 (m/s), vy = 8 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =12 (m), b=4 (m), c =18 (m), ¢ = 43 (rad), F = 60 (N), M =40 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =6 (kg), a=1(m), b=14(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 6 (rad/s), ¢, = 8 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=8(m), | = 6:-+/2 (m), m =12 (kg), J = 6 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 47 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=6(m), b=5 (m), g. = 0.5 (rad), g2 = 0.6 (rad), vx = 7 (m/s), vy = 8 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =12 (m), b=5(m), ¢ =18 (m), ¢ = 43 (rad), F = 60 (N), M =50 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 6 (kg), a=11(m), b=16(m), JP=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, =7 (rad/s), ¢, = 8 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=10 (m), | = 6:+/2 (m), m =12 (kg), J = 6 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 48 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=6(m), b=7 (m), g = 0.7 (rad), g2 = 0.6 (rad), vx = 9 (m/s), vy = 8 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=12 (m), b=7(m), c =18 (m), ¢ = 43 (rad), F = 60 (N), M =70 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =6 (kg), a=13(m), b=2(m), J&=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, =9 (rad/s), ¢, = 8 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=14 (m), | = 642 (m), m =12 (kg), J = 6 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 49 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a =6 (m), b =8 (m), g. = 0.8 (rad), g2 = 0.6 (rad), vx = 10 (m/s), vy = 8 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =12 (m), b=8(m), ¢ =18 (m), ¢ = 43 (rad), F = 60 (N), M =80 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 6 (kg), a=14(m), b=22(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 10 (rad/s), ¢, = 8 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=16 (m), | = 6:+/2 (m), m =12 (kg), J = 6 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 50 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=6(m), b=9 (m), g: = 0.9 (rad), g2 = 0.6 (rad), vx = 11 (m/s), vy = 8 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =12 (m), b=9(m), ¢ =18 (m), ¢ = 43 (rad), F = 60 (N), M =90 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 6 (kg), a=15(m), b=24(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 11 (rad/s), ¢, = 8 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=18 (m), | = 6:+/2 (m), m =12 (kg), J = 6 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 51 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=6(m), b=10(m), gz =1 (rad), g2 = 0.6 (rad), vx = 12 (m/s), vy = 8 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =12 (m), b =10 (m), c =18 (m), ¢ = #/3 (rad), F = 60 (N), M = 100 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 6 (kg), a=16(m), b=26(m), JP=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 12 (rad/s), ¢, = 8 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=20 (m), | = 6:+/2 (m), m =12 (kg), J = 6 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 52 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=7(m),b=1(m), g =0.1 (rad), g2 = 0.7 (rad), vx = 3 (m/s), vy =9 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=14 (m),b=1(m), c=21(m), ¢ = 43 (rad), F = 70 (N), M = 10 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli
wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =7 (kg), a=0.8(m), b=09(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 3 (rad/s), ¢, =9 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=2(m), | = 742 (m), m =14 (kg), J = 7 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 53 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=7(m), b=2(m), g =0.2 (rad), g2 = 0.7 (rad), vx = 4 (m/s), vy =9 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=14 (m),b=2(m), c =21 (m), ¢ = 43 (rad), F = 70 (N), M = 20 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 7 (kg), a=0.9(m), b=11(m), J& =0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, = 4 (rad/s), ¢, =9 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=4 (m), | = 742 (m), m =14 (kg), J = 7 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 54 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=7(m), b=3(m), g = 0.3 (rad), g2 = 0.7 (rad), vx = 5 (m/s), vy =9 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =14 (m), b=3(m), c =21 (m), ¢ = 43 (rad), F = 70 (N), M = 30 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =7 (kg), a=1(m), b=13(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, =5 (rad/s), ¢, =9 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=6(m), | = 742 (m), m =14 (kg), J = 7 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 55 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=7(m), b=4 (m), q. = 0.4 (rad), g2 = 0.7 (rad), vx = 6 (m/s), vy =9 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =14 (m), b=4(m), c =21 (m), ¢ = A3 (rad), F = 70 (N), M = 40 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 7 (kg), a=11(m), b=15(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 6 (rad/s), ¢, =9 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=8(m), | = 742 (m), m =14 (kg), J = 7 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 56 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=7(m), b=5(m), g1 = 0.5 (rad), g2 = 0.7 (rad), vx = 7 (m/s), vy = 9 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=14 (m), b=5(m), c =21 (m), ¢ = 43 (rad), F = 70 (N), M =50 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 7 (kg), a=12(m), b=17(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), o, =7 (rad/s), ¢, =9 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=10 (m), | = 7-42 (m), m =14 (kg), J = 7 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 57 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=7(m), b=6 (m), g. = 0.6 (rad), g2 = 0.7 (rad), vx = 8 (m/s), vy =9 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =14 (m), b=6 (m), c =21 (m), ¢ = A3 (rad), F = 70 (N), M = 60 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 7 (kg), a=13(m), b=19(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 8 (rad/s), ¢, =9 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=12 (m), | = 7-42 (m), m =14 (kg), J = 7 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 58 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=7(m), b =8 (m), g: = 0.8 (rad), g = 0.7 (rad), vx = 10 (m/s), vy =9 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =14 (m), b=8(m), ¢ =21 (m), ¢ = 43 (rad), F = 70 (N), M = 80 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 7 (kg), a=15(m), b=23(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 10 (rad/s), ¢, =9 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=16 (m), | = 7-42 (m), m =14 (kg), J = 7 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 59 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=7(m), b=9 (m), g1 = 0.9 (rad), g = 0.7 (rad), vx = 11 (m/s), vy =9 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =14 (m),b=9(m), c =21 (m), ¢ = 43 (rad), F = 70 (N), M = 90 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 7 (kg), a=16(m), b=25(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 11 (rad/s), ¢, =9 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=18 (m), | = 7-42 (m), m =14 (kg), J = 7 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 60 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=7(m), b=10(m), g =1 (rad), g2 = 0.7 (rad), vx = 12 (m/s), vy = 9 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =14 (m), b =10 (m), c =21 (m), ¢ = #/3 (rad), F =70 (N), M = 100 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 7 (kg), a=17(m), b=27(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 12 (rad/s), ¢, =9 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=20 (m), | = 7-42 (m), m =14 (kg), J = 7 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 61 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=8(m), b=1 (m), g: = 0.1 (rad), g2 = 0.8 (rad), vx = 3 (m/s), vy = 10 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =16 (m), b=1(m), c =24 (m), ¢ = 43 (rad), F = 80 (N), M = 10 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 8 (kg), a=0.9(m), b=1(m), J&=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 3 (rad/s), ¢, = 10 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=2(m), | = 8:-4/2 (m), m =16 (kg), J = 8 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=8(m), b=2(m), g: = 0.2 (rad), g2 = 0.8 (rad), vx = 4 (m/s), vy = 10 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =16 (m), b =2 (m), ¢ =24 (m), ¢ = 43 (rad), F = 80 (N), M = 20 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 8 (kg), a=1(m), b=12(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, = 4 (rad/s), ¢, = 10 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=4 (m), | = 8:-4/2 (m), m =16 (kg), J = 8 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 63 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=8(m), b =3 (m), g: = 0.3 (rad), g2 = 0.8 (rad), vx = 5 (m/s), vy = 10 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =16 (m), b =3 (m), ¢ =24 (m), ¢ = 43 (rad), F = 80 (N), M = 30 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 8 (kg), a=11(m), b=14(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, =5 (rad/s), ¢, = 10 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=6(m), | = 8:-4/2 (m), m =16 (kg), J = 8 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 64 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=8(m), b=5(m), g = 0.5 (rad), g = 0.8 (rad), vx = 7 (m/s), vy = 10 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =16 (m), b =5(m), ¢ =24 (m), ¢ = 43 (rad), F = 80 (N), M =50 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 8 (kg), a=13(m), b=18(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, =7 (rad/s), ¢, = 10 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=10 (m), | = 8:4/2 (m), m =16 (kg), J = 8 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 65 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=8(m), b =6 (m), g: = 0.6 (rad), g = 0.8 (rad), vx = 8 (m/s), vy = 10 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =16 (m), b =6 (m), ¢ =24 (m), ¢ = 43 (rad), F = 80 (N), M = 60 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 8 (kg), a=1.4(m), b=2(m), J&=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 8 (rad/s), ¢, = 10 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=12 (m), | = 8:4/2 (m), m =16 (kg), J = 8 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 66 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=8(m), b=7 (m), g = 0.7 (rad), g2 = 0.8 (rad), vx = 9 (m/s), vy = 10 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =16 (m), b =7 (m), ¢ =24 (m), ¢ = 43 (rad), F = 80 (N), M =70 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 8 (kg), a=15(m), b=22(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, =9 (rad/s), ¢, = 10 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=14 (m), | = 8:4/2 (m), m =16 (kg), J = 8 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 67 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=8(m), b=9 (m), g: = 0.9 (rad), g2 = 0.8 (rad), vx = 11 (m/s), vy = 10 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =16 (m), b=9(m), c =24 (m), ¢ = 43 (rad), F = 80 (N), M =90 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 8 (kg), a=17(m), b=26(m), JP=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 11 (rad/s), ¢, = 10 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=18 (m), | = 8:4/2 (m), m =16 (kg), J = 8 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 68 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=8(m), b=10(m), q. = 1 (rad), g2 = 0.8 (rad), vx = 12 (m/s), vy = 10 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =16 (m), b =10 (m), c = 24 (m), ¢ = #/3 (rad), F =80 (N), M = 100 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 8 (kg), a=18(m), b=28(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 12 (rad/s), ¢, = 10 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=20 (m), | = 8:4/2 (m), m =16 (kg), J = 8 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 69 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=9(m), b=1(m), g = 0.1 (rad), g2 = 0.9 (rad), vx = 3 (m/s), vy = 11 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=18 (m), b=1(m), ¢ =27 (m), ¢ = A3 (rad), F = 90 (N), M = 10 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =9 (kg), a=1(m), b=11(m), J& =0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, = 3 (rad/s), ¢, = 11 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=2(m), | = 9-4/2 (m), m =18 (kg), J = 9 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 70 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=9(m), b =2 (m), g1 = 0.2 (rad), g2 = 0.9 (rad), vx = 4 (m/s), vy = 11 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =18 (m), b=2(m), ¢ =27 (m), ¢ = 43 (rad), F = 90 (N), M =20 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 9 (kg), a=11(m), b=13(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, = 4 (rad/s), ¢, = 11 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=4 (m), | = 9-4/2 (m), m =18 (kg), J = 9 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 71 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=9(m), b =3 (m), g1 = 0.3 (rad), g2 = 0.9 (rad), vx =5 (m/s), vy = 11 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =18 (m), b=3(m), ¢ =27 (m), ¢ = 43 (rad), F = 90 (N), M = 30 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 9 (kg), a=12(m), b=15(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, =5 (rad/s), ¢, = 11 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=6(m), | = 9-4/2 (m), m =18 (kg), J = 9 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 72 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=9(m), b =4 (m), g. = 0.4 (rad), g2 = 0.9 (rad), vx = 6 (m/s), vy = 11 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =18 (m), b =4 (m), ¢ =27 (m), ¢ = 43 (rad), F = 90 (N), M =40 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =9 (kg), a=13(m), b=17(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 6 (rad/s), ¢, = 11 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=8(m), | = 9-4/2 (m), m =18 (kg), J = 9 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 73 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=9(m), b=5(m), g1 = 0.5 (rad), g = 0.9 (rad), vx = 7 (m/s), vy = 11 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =18 (m), b=5(m), ¢ =27 (m), ¢ = 43 (rad), F = 90 (N), M =50 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =9 (kg), a=14(m), b=19(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, =7 (rad/s), ¢, = 11 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=10 (m), | = 9-4/2 (m), m =18 (kg), J = 9 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 74 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=9(m), b =6 (m), g. = 0.6 (rad), g2 = 0.9 (rad), vx = 8 (m/s), vy = 11 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =18 (m), b =6 (m), ¢ =27 (m), ¢ = 43 (rad), F = 90 (N), M = 60 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =9 (kg), a=15(m), b=21(m), J&=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 8 (rad/s), ¢, = 11 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=12 (m), | = 9-4/2 (m), m =18 (kg), J = 9 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 75 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=9(m), b=7 (m), g = 0.7 (rad), g = 0.9 (rad), vx = 9 (m/s), vy = 11 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =18 (m), b=7(m), ¢ =27 (m), ¢ = A3 (rad), F = 90 (N), M =70 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =9 (kg), a=16(m), b=23(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, =9 (rad/s), ¢, = 11 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=14 (m), | = 9-4/2 (m), m =18 (kg), J = 9 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 76 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=9(m), b =8 (m), g. = 0.8 (rad), g2 = 0.9 (rad), vx = 10 (m/s), vy = 11 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =18 (m), b=8(m), ¢ =27 (m), ¢ = 43 (rad), F = 90 (N), M = 80 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 9 (kg), a=17(m), b=25(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 10 (rad/s), ¢, = 11 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=16 (m), | = 9-4/2 (m), m =18 (kg), J = 9 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 77 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=9(m), b =10 (m), gz = 1 (rad), g2 = 0.9 (rad), vx = 12 (m/s), vy = 11 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =18 (m), b =10 (m), c = 27 (m), ¢ = #/3 (rad), F =90 (N), M = 100 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 9 (kg), a=1.9(m), b=29(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 12 (rad/s), ¢, = 11 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=20 (m), | = 9-4/2 (m), m =18 (kg), J = 9 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 78 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=10(m),b=1(m), q. = 0.1 (rad), g2 = 1 (rad), vx = 3 (m/s), vy = 12 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =20 (m), b=1(m), c =30 (m), ¢ = 73 (rad), F = 100 (N), M = 10 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 10 (kg), a=1.1(m), b=12(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 3 (rad/s), ¢, = 12 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=2(m), | = 10-4/2 (m), m = 20 (kg), J = 10 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=10(m), b =2 (m), q. = 0.2 (rad), g2 = 1 (rad), vx = 4 (m/s), vy = 12 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =20 (m), b=2(m), ¢ =30 (m), ¢ = 73 (rad), F = 100 (N), M =20 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 10 (kg), a=1.2(m), b=14(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, = 4 (rad/s), ¢, = 12 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=4 (m), | = 10-4/2 (m), m = 20 (kg), J = 10 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=10(m), b =3 (m), . = 0.3 (rad), g2 = 1 (rad), vx = 5 (m/s), vy = 12 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =20 (m), b=3(m), ¢ =30 (m), ¢ = 73 (rad), F = 100 (N), M = 30 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 10 (kg), a=1.3(m), b=16(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, =5 (rad/s), ¢, = 12 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=6(m), | = 10-4/2 (m), m = 20 (kg), J = 10 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=10(m), b =4 (m), q. = 0.4 (rad), g2 = 1 (rad), vx = 6 (M/s), vy = 12 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =20 (m), b =4 (m), ¢ =30 (m), ¢ = 73 (rad), F = 100 (N), M =40 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 10 (kg), a=14(m), b=18(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 6 (rad/s), ¢, = 12 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=8(m), | = 10-4/2 (m), m = 20 (kg), J = 10 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=10(m), b =6 (m), . = 0.6 (rad), g- = 1 (rad), vx = 8 (m/s), vy = 12 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =20 (m), b =6 (m), ¢ =30 (m), ¢ = 73 (rad), F = 100 (N), M = 60 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 10 (kg), a=1.6(m), b=22(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 8 (rad/s), ¢, = 12 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=12 (m), | = 10-4/2 (m), m = 20 (kg), J = 10 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=10(m), b =7 (m), q. = 0.7 (rad), g2 = 1 (rad), vx = 9 (m/s), vy = 12 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =20 (m), b=7(m), ¢ =30 (m), ¢ = 73 (rad), F = 100 (N), M =70 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 10 (kg), a=17(m), b=24(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, =9 (rad/s), ¢, = 12 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=14 (m), | = 10-4/2 (m), m = 20 (kg), J = 10 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=10(m), b =8 (m), . = 0.8 (rad), g2 = 1 (rad), vx = 10 (m/s), vy = 12 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =20 (m), b=8(m), ¢ =30 (m), ¢ = 73 (rad), F = 100 (N), M =80 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 10 (kg), a=1.8(m), b=26(m), JP=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 10 (rad/s), ¢, = 12 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=16 (m), | = 10-4/2 (m), m = 20 (kg), J = 10 (kg m2).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=10(m), b =9 (m), . = 0.9 (rad), g2 = 1 (rad), vx = 11 (m/s), vy = 12 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =20 (m), b=9(m), ¢ =30 (m), ¢ = 73 (rad), F = 100 (N), M =90 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 10 (kg), a=1.9(m), b=28(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 11 (rad/s), ¢, = 12 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = 74 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=18 (m), | = 10-4/2 (m), m = 20 (kg), J = 10 (kg m2).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=1(m), b=11(m), q: = 1.1 (rad), g2 = 0.1 (rad), vx = 13 (m/s), vy = 3 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=2(m),b=11(m),c=3(m), o= 73 (rad), F =10 (N), M = 110 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =1 (kg), a=12(m), b=23(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 13 (rad/s), ¢, = 3 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=22 (m), | = 1-4/2 (M), m =2 (kg), J = 1 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=2(m), b=11(m), q: = 1.1 (rad), g2 = 0.2 (rad), vx = 13 (m/s), vy = 4 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=4 (m),b=11(m), c=6(m), o= a3 (rad), F =20 (N), M = 110 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 2 (kg), a=13(m), b=24(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 13 (rad/s), ¢, = 4 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=22 (m), | = 2:4/2 (m), m =4 (kg), J = 2 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=3(m), b=11(m), q: = 1.1 (rad), g2 = 0.3 (rad), vx = 13 (m/s), vy = 5 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=6 (m),b=11(m),c=9(m), ¢= 3 (rad), F =30 (N), M =110 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 3 (kg), a=14(m), b=25(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), @2 = A4 (rad), ¢, = 13 (rad/s), ¢, =5 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=22 (m), | = 3-4/2 (m), m =6 (kg), J = 3 (kg m).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=4(m), b=11(m), q: = 1.1 (rad), g2 = 0.4 (rad), vx = 13 (m/s), vy = 6 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=8(m),b=11(m), c =12 (m), ¢ = 73 (rad), F = 40 (N), M = 110 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 4 (kg), a=15(m), b=26(m), JP=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 13 (rad/s), ¢, = 6 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=22 (m), | = 4-y/2 (m), m =8 (kg), J = 4 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




Zadania domowe z podstaw robotyki — seria B H ZESTAW 90 H

Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=5(m), b=11(m), gz = 1.1 (rad), g2 = 0.5 (rad), vx = 13 (m/s), vy = 7 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =10 (m), b =11 (m), c =15 (m), ¢ = /3 (rad), F =50 (N), M = 110 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =5 (kg), a=16(m), b=27(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 13 (rad/s), ¢, =7 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=22 (m), | = 5-4/2 (m), m =10 (kg), J =5 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=6(m), b=11(m), q: = 1.1 (rad), g2 = 0.6 (rad), vx = 13 (m/s), vy = 8 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa
uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs
=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii
dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych
rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane:a=12 (m), b =11 (m), c =18 (m), ¢ = /3 (rad), F =60 (N), M = 110 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 6 (kg), a=17(m), b=28(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 13 (rad/s), ¢, = 8 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=22 (m), | = 642 (m), m =12 (kg), J = 6 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=7(m), b=11(m), q: = 1.1 (rad), g2 = 0.7 (rad), vx = 13 (m/s), vy = 9 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=14 (m),b =11 (m),c=21(m), ¢ = #/3 (rad), F =70 (N), M = 110 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 7 (kg), a=18(m), b=29(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 13 (rad/s), ¢, =9 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=22 (m), | = 7-42 (m), m =14 (kg), J = 7 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=8(m), b=11(m), q: = 1.1 (rad), g2 = 0.8 (rad), vx = 13 (m/s), vy = 10 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =16 (m), b =11 (m), c =24 (m), ¢ = /3 (rad), F =80 (N), M = 110 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 8 (kg), a=1.9(m), b=3(m), J&=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 13 (rad/s), ¢, = 10 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=22 (m), | = 8:4/2 (m), m =16 (kg), J = 8 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=9(m), b=11(m), q: = 1.1 (rad), g2 = 0.9 (rad), vx = 13 (m/s), vy = 11 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =18 (m), b =11 (m), c = 27 (m), ¢ = /3 (rad), F =90 (N), M = 110 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =9 (kg), a=2(m), b=31(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 13 (rad/s), ¢, = 11 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=22 (m), | = 9-4/2 (m), m =18 (kg), J = 9 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=10(m), b =11 (m), g. = 1.1 (rad), g2 =1 (rad), vx = 13 (m/s), vy = 12 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =20 (m), b =11 (m), c =30 (M), ¢ = /3 (rad), F =100 (N), M = 110 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 10 (kg), a=2.1(m), b=32(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 13 (rad/s), ¢, = 12 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=22 (m), | = 10-4/2 (m), m = 20 (kg), J = 10 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=12(m),b=11(m), g. = 1.1 (rad), g2 = 1.2 (rad), vx = 13 (m/s), vy = 14 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a =24 (m),b =11 (m), c =36 (M), ¢ = #/3 (rad), F =120 (N), M = 110 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =12 (kg), a=2.3(m), b=34(m), J¥=|0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 13 (rad/s), ¢, = 14 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=22 (m), | = 12-4/2 (m), m = 24 (kg), J = 12 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=1(m), b=12(m), q: = 1.2 (rad), g2 = 0.1 (rad), vx = 14 (m/s), vy = 3 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=2(m),b=12(m),c=3(m), ¢= 73 (rad), F =10 (N), M = 120 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m =1 (kg), a=13(m), b=25(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 14 (rad/s), ¢, = 3 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=24 (m), | = 1-4/2 (M), m =2 (kg), J = 1 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=2(m), b=12 (m), q: = 1.2 (rad), g2 = 0.2 (rad), vx = 14 (m/s), vy = 4 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=4 (m),b=12(m), c=6(m), o= a3 (rad), F =20 (N), M =120 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 2 (kg), a=14(m), b=26(m), JP=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 14 (rad/s), ¢, = 4 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=24 (m), | = 2:4/2 (m), m =4 (kg), J = 2 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=3(m), b=12 (m), q: = 1.2 (rad), g2 = 0.3 (rad), vx = 14 (m/s), vy =5 (m/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=6 (m), b =12 (m),c=9(m), ¢= 73 (rad), F =30 (N), M =120 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 3 (kg), a=15(m), b=27(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 4 (rad), ¢» = A4 (rad), ¢, = 14 (rad/s), ¢, =5 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=24 (m), | = 3-4/2 (m), m =6 (kg), J = 3 (kg m).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)
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Wiyniki obliczen nalezy wpisaé do tabelki z dokladnos$cia do trzech cyfr po przecinku.
Do niniejszego arkusza nalezy dolaczy¢ rozwiazania zadan.

W zalaczonych rozwigzaniach nalezy przedstawi¢ wyprowadzenia niezb¢dnych wzorow,
natomiast obliczenia mozna wykona¢ w MATLAB-ie.

20
K 1. Rysunek przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, jego wymiary oraz sposob odmierzania
X wspétrzednych wewnetrznych. W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora oraz
0 0 Yo V. predkosc liniowa punktu K, wynoszaca v = [vx vy v;]". Obliczy¢ predkosé wewnetrzng g, .
02 Dane: a=4(m), b =12 (m), q: = 1.2 (rad), g2 = 0.4 (rad), vx = 14 (m/s), vy = 6 (M/s).

2. Z platforma ruchoma ptaskiego manipulatora rownoleglego zwigzany jest uktad w1, a z jego podstawa

uktad mo. W rozpatrywanej chwili usytuowanie uktadu m; wzgledem o opisane jest przez wektor rs

=[a b]" i kat obrotu wzglednego ¢. Platforma jest obcigzona zewnetrzng sita F© =[F 0]" o linii

dziatania przechodzacej przez punkt P oraz momentem M. Nalezy obliczy¢ wartosci sit napedowych

rownowazacych przytozone obcigzenie, do tabeli wpisujac jedynie sile w parze postgpowej numer 2.
Dane: a=8(m),b=12(m), c =12 (m), ¢ = 73 (rad), F = 40 (N), M =120 (Nm).

3. Manipulator przenosi obiekt o $rodku masy w punkcie C, masie m i macierzy bezwladnosci J(C3 )
W rozpatrywanej chwili znana jest konfiguracja manipulatora i jego predkosci wewngtrzne.
Wyznaczy¢ kret przenoszonego obiektu w ukladzie mo. Do tabeli

wpisa¢ modut kretu. 1 00
Dane: m = 4 (kg), a=16(m), b=28(m), J¥=/0 2 0|(kgm?),
o1 = 74 (rad), ¢ = A4 (rad), ¢, = 14 (rad/s), ¢, = 6 (rad/s). 0 0 1

4. Pokazany na rysunku manipulator o dwoch parach obrotowych przenosi jednorodng kule o masie m i momencie bezwtadnosci
wzgledem S$rednicy réwnym J. Z podstawa manipulatora i z jego czlonami zwigzane sg prawoskretne kartezjanskie uktady
odniesienia. Uktad 7o jest inercjalny. Konfiguracje manipulatora opisuja dwie wspotrzedne: ¢r i @ Wspotrzedna ¢ to kat migdzy
0sig zo @ z3 (mierzony od zq do z1), sposdb odmierzania wspotrzednej @, pokazano na rysunku. Predkosci wzgledne w parach kinema-
tycznych manipulatora (¢, i ¢, ) sg state.

Nalezy obliczy¢:

a) Macierz kosinusow kierunkowych R?.

b) Macierz kosinuséw kierunkowych R} .

¢) Macierz kosinusow kierunkowych RY.

d) Predkos¢ katowa @) kuli wzgledem uktadu o.
e) Przyspieszenie katowe ().

f) Wektor wodzacy r/? §rodka kuli w uktadzie mo.
) Predkosé liniowa ¢{*.

h) Przyspieszenie liniowe ¢{”.

i) Macierz momentow bezwtadnosci kuli J© wzgledem jej $rodka masy i kierunkow osi uktadu mo.
j) Site F”, jaka manipulator dziata na $rodek masy kuli, i moment M, jakim manipulator dziata na kulg (grawitacj¢ pomingc).

k) Site F©, o linii dziatania przechodzacej przez poczatek uktadu mo, i moment M@, jakimi podstawa 0 manipulatora dziata na
czton 1 (traktujac cztony 1 i 2 jak niewazkie).
Do tabeli nalezy wpisaé jedynie sktadowa z momentu M.
Dane: ¢ =0 (rad), ¢ = /4 (rad), ¢, = 1 (rad/s), ¢, =2 (rad/s), h=24 (m), | = 4-3J2 (m), m =8 (kg), J = 4 (kg m?).

Imie i nazwisko Nr indeksu g, (rad/s) 72 (N) k (kgm?/s) M, (Nm)




