
2ª Lista de Exercícios – Robótica Industrial (Contr ole e Automação) 

Turmas EA7P30, EA8P30, EA9P30 e EA0P30 
 

 

Questão 1 

 

 

Questão 2 

 

 

Questão 3 

 

 

Questão 4 

 

 

Questão 5 

Se o sistema de coordenadas O� = [x�����, y�����, z�����] é obtido ao rotacionar o sistema O� = [x�����, y�����, z�����]: π/2 
ao redor de z�����, e π/2 ao redor de x�����. Calcular a matriz de rotação que descreve a orientação do 
sistema O� em relação ao sistema base O�. Note que estas rotações ocorrem no sistema de 
coordenadas corrente. Desenhar ambos sistemas de coordenadas. 
 

Questão 6 

 

 

 

 

 



Questão 7 
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