32 Lista de Exercicios — Robdtica Industrial (Contr  ole e Automacéo)

Turmas EA7P30, EA8P30, EA9P30 e EAOP30

Questdo 1

Encontre a equacao de cinematica direta para oaibbdrico apresentado na figura 1. Os
parametros de DH estdo identificados na tabeldehtifique o vetor de posi¢céo e a matriz de
rotacao que representa a orientacdo do sistgnean relacéo ao sistendg.
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Figura 1 — Manipulador Cilindrico

Questao 2

Encontre a equacao de cinematica direta para goolador Stanford apresentado na figura 2. Os
parametros de DH estéo identificados na tabela 2.
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Figura 2 — Manipulador Stanford

Tabela 1 — Parametros de DH para o
manipulador cilindrico

Link | a; | o; | d; | 6;
1 0 0 dqy | 0]
2 0 -9 |d5| 0
3 0 0 d; | 0

* variavel da junta i

Tabela 2 - Parametros de DH para o
manipulador Stanford

Link | d; | a;i | oq | #
1 0 0| =90
2 do | O | +90
3 = | 0 0 0
4 0 0| =90
5 0 0| +90
6 dg | O 0

* variavel da junta i



Questado 3
Encontre a equacgao de cinematica direta para goolador SCARA apresentado na figura 3. Os
parametros de DH estéo identificados na tabela 3.

Tabela 3 - Parametros de DH para o
manipulador SCARA
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Figura 3 — Manipulador SCARA

Questao 4
Faca um esboco do espaco de trabalho do manipwdatézico apresentado na figura 4 em vista

lateral e superior, indicando os valores minimosg&imos das variaveis das juntas do
manipulador.
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Figura 4 — Manipulador Esférico

Questao 5
Faca um esboco do espaco de trabalho do manipwdatnrado apresentado na figura 5 em vista

lateral e superior, indicando os valores minimosg&imos das variaveis das juntas do
manipulador.



Figura 5 — Manipulador Articulado



