Fundamentos de Robdtica — Prof. Pablo Javier Alsina
22 Lista de Exercicios

1) Considere o manipulador de duas juntas mostrado na Figuka alizetermine

a) Os parametros D-H, as transformacfes de elo e a egdegimematica direta..

b) As velocidades e aceleracdes da ferramenta em furgd@sjoselocidades e
aceleracdes das juntas.

c) O jacobiano do manipulador e as configuragcbes singularesdémgjue a
tarefa a ser realizada é especificada pelas coordenagasid&o da ferramenta
no plano em relagéo ao referencial de base.

d) Considere que um torque estatice [1 1]' N.m é aplicado pelos atuadores de
junta. Calcule os esfor¢os correspondentes na fentame

e) Considere que uma for&s; = [1 0 O] é aplicada na ferramenta. Calcule os
esforcos nos atuadores necessarios para equilibrafoestaquando o robo
estiver na configuracdo q = [6] e na configuracdo q = [0 90.
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2) Usando o método angulo eixo equivalente, gere uma tiajetén polindmio de
quinta ordem para realizar a mudanca de orientacdo dargastaada na figura
abaixo numa duracép 2 s.
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