423 Lista de Exercicios — Robdtica Industrial (Contr  ole e Automacao)

Turmas EA7P30, EA8P30, EA9P30 e EAOP30

Questdo 1

Resolver a cinematica inversa de posicao para goodador Cartesiano da figura 1 (encontrar as
variaveis das juntas,, d, ed;). Embora a solucdo seja simples, o importanteeésqudemonstre
geometricamente como cada variavel de junta padensentrada.
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Figura 1 — Manipulador Cartesiano

Questao 2
Resolver a cinemética inversa de posicado param@redo manipulador articulado apresentado em
sala de aula, sem considerar a excentricidadeadmbAtentar aos passos da solucao.

Figura 2 — Manipulador Articulado



Questado 3

Resolver a cinematica inversa de posicao para goodador cilindrico da figura 3 (encontrar as
variaveis das junta®,, d, ed;). A tabela 1 dos parametros de DH foi apreserdapeaas para a

identificagdo da constantk.
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Figura 3 — Manipulador Cilindrico

Tabela 1 — Parametros de DH para o

manipulador cilindrico

Link | a; | «o; | d; | 6;
1 0 0 |dy|#]
2 0| -9 [d5] O
3 0 0 |d3| 0

* variavel da junta i




