Jezyki programowania inzynierskiego.

Zadanie:
Utworzy¢ skrypt do numerycznego rozwigzania prostego zadania kinematyki manipulatora
dwucztonowego z przegubami obrotowymi.

Wstep teoretyczny. P (x,y)
Manipulator sklada si¢ z dwoch cztonow. Czion
pierwszy o dhugosci L1 jest polaczony przegubowo
z nieruchomg podporg 1 moze wykonywac ruch
obrotowy wokot osi przegubu. Aktualna pozycja
cztonu jest okreslana katem 01 pomigdzy dodatnim
kierunkiem osi x a osig cztonu. Pozycja przyjetego

uktadu wspotrzednych jest pokazana na rysunku.

Czton drugi o dtugosci L2 jest potaczony

przegubowo z czlonem pierwszym. Aktualna
pozycja czlonu drugiego jest okreslana katem 62 zawartym pomiedzy osia cztonu pieszego a osia
cztonu drugiego. Zadanie polega na znalezieniu pozycji efektora (punkt Pw) odpowiadajacego
zadanym warto$ciom katow w przegubach (01, 62).

Podstawowe rownania na wspotrzedne efektora:

x=1L, cosb, +L,cos(6, +6,)

y =L, sind, +L,sin(#, +6,)

Utworzy¢ skrypt, ktory dla zadanych zakreséw wartosci katow (01, 62) bedzie obliczat
wspolrzedne pozycji efektora. Efektem wizualnym dziatania skryptu powinna by¢ symulacja ruchu
cztondéw manipulatora w zadanym zakresie katow.

Przyja¢ dane:

L1=100,

L.2=80,

Liczba krokéw symulacji: 200

Zakresy zmian katow (01, 02) podawa¢ w postaci dwuelementowych wektoréw zawierajacych
poczatkowe 1 koncowe warto$ci katow.



