AUTOMATYKA I ROBOTYKA
laboratorium.

Cwiczenie nr 9. Analiza uktadéw kinematycznych robotéw i manipulatorow

INSTRUKCJA

1. Cel ¢wiczenia: Zapoznanie si¢ z rodzajami par kinematycznych wystepujacych w
zespotach ruchu robotéw 1 manipulatoréw. Nabycie umiejgtnosci rysowania schematow
kinematycznych robotow 1 manipulatoréw, oraz wyznaczania podstawowych parametrow
kinematycznych takich ukfadow.

2. Zakres ¢wiczenia:
1. Zapoznanie si¢ z budowa robota/manipulatora;
2. Okreslenie liczby, oraz rodzajow par kinematycznych;
3. Sporzadzenie schematu struktury kinematycznej robota/manipulatora;
4. Wyznaczenie liczby stopni swobody.
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gdzie: w - liczba stopni swobody
n - liczba cztondw ruchomych

pi - liczba pofaczen odpowiedniego rodzaju

5. Wyznaczy¢ parametry wg punktow 2 oraz 4 dla schematu zadanego przez
prowadzacego.

Przykfadowa struktura kinematyczna manipulatora:
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Liczba cztoné6w ruchomych manipulatora wynosi n=4. Nastepnie okreslono liczbe potaczen
odpowiedniego rodzaju, w przypadku analizowanego manipulatora wystepuja wylacznie pary
kinematyczne klasy V, czyli ps=4 (2 przeguby obrotowe 1 2 przeguby pryzmatyczne), p;4=0.
Wykorzystujac rownanie wyznaczono liczbg stopni swobody w rownag:

w=64-5.4=4




Schematy do analizy:
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