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Robotyka - proste zadanie kinematyki

Rysunek 1. Manipulator.

Tabela parametréw Denavita-Hartenberga

Qg ai_q d; 0;
1 0 0 d () 0
T
T
3 z 0 ds (0) 0
2
T
4 -3 0 0 0,(t)
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Macierz i‘liT opisuje transformacje z uktadu ,,i” do uktadu ,i-1"

Cei —Sei 0 a;_q
i-1p _ sO;-caj_, cO;-ca;_qy —Ssa;_qy —Sa;_q-d;
' sO;sa;_, cO;-sa;i_; ca_, ca_q-d;

0 0 0 1

W macierzy przyjeto skrécone zapisy funkcji trygonometrycznych
s8; — sin6; oraz cl; — cos0;
s8; = sinf; and c6; — coso;

Macierz transformacji opisujgca transformacje z uktadu "i = 1" do "i = 0".
ch, —s0, 0 Ao

or = sO,-ca, cB,-ca, —sa, —Ssay-d;
s0,-say, cO,-sa, caq cay-dy

0 0 0 1
100 0

op_[0 1 0 0

1710 0 1 4,0
000 1

Macierz transformacji opisujgca transformacje z uktadu "i = 2" do"i = 1".

Cez _592 O a1
1 = s@, ca; cB, ca; —sa; —sa;-d,
sO,-sa; cO,-sa; cay ca,-d,

0 0 0 1
Cez(t) _Sez(t) 0 0
| 0 0 1 1,
2 —s6,(t) —cB,(t) 0 O
0 0 0 1

Macierz transformacji opisujgca transformacje z uktadu "i = 3" do "i = 2".

C93 _563 0 az
2T = sO;-ca, cOs3-ca, —sa, —sa,-dj
sO;-sa, cOs;-sa, ca, ca, - ds

0 0 0 1
10 0 0

2y _ [0 0 =1 —ds(®)

3 01 0 0
0 0 0 1
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Macierz transformacji opisujgca transformacje z uktadu "i = 4" do "i = 3".

cO, —s0, 0 as
sO,-caz cO,-caz; —saz —saz-d,
SO, sa; cO,-sa; cas cas-d,
0 0 0 1

i -

cO,(t) —sO,(t) 0 O
3 _ 0 0 1 0
4 —s0,(t) —cB,(t) 0 0
0 0 0 1

TO=T0-T}-T2 T3

Pozycja dowolnego wektora P w uktadzie "i = 4" sprowadzona do uktadu "i = 0" jest dana

rownaniem.

P’ =Ty P*
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