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12 Lista de Exercicios

Considere o corpo rigido {B} e o
referencial {A} mostrados na figura
abaixo.

Exprese a orientacdo de {B} em
relacdo a{A} em termos de angulos de
Euler ZXZ, ZYZ e Roall, Pitch, Yaw,
bem como em representagdo angulo-
exo.

Determine a transformag&o homogénea
gue define a localizagdo de {B} em
relacdo a{A}.
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Demostre que o gperador de rotacdo é
comutativo, caso a rotagcdo se dé am
torno de exos paralelos.

Considere 0 manipulador de trésjuntas
mostrado na Figura abeixo. Determine:
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a) Osparémetros Denavit-Hartenberg.
b) Astransformactesde dos.
¢) A funcdo de dnematicadireta.
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Para 0 mesmo manipulador da questao
3), considere que, para ajuntal, 0<
dlS L2.

Determine a fun¢do de dnematica
inversa, considerando que alocali zagdo
da gara em relagdo a base serd
espedficada eenas através da sua
posi¢ao no espaco 3D, (X,Y,2).

Analise a existéncia de solucdo e a
ocorréncia de solucfes mdilti plas.
Esboce o0 espago de trabalho do
manipulador.

Para 0 mesmo manipulador da questao
3), determine:

As velocidades lineares e angulares da
ferramenta em referencial de base.

A matriz de Jacobiano relacionando as
velocidades de junta com as
velocidades lineares da garra no plano
do pape (em referencial de base).
Assingularidades do mecanismo.

Obter 0s pardmetros  Denavit-
Hartenberg, as transformagdes de do e
as equacdes de dnematica direta e
inversa dos manipuladores abaixo.
Observacao: Considere 0s
comprimentos fixostodosiguaisal.

Obtenha & equagdes de dnematica
diferencial (velocidades e acderactes)
em referencial de do e am referencial
de base para 0s mesmos
manipuladores.

Calcule a matriz de jacobiano para
cada um dos manipul adores abaixo.

Obtenha o espaco de trabalho dos
manipuladores abaixo. Observacdo:
Considere 0 méximo deslocamento
linear dasjuntas prisméticasigual aL e
0 maximo deslocamento angular das
juntasrotacionaisigual a +18C.






