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1. Cel ćwiczenia:  
Celem ćwiczenia jest zapoznanie się z metodą sterowania robotem oraz zaprogramowanie odpowiednich trajektorii 
ruchów robota.  
 
 
 
2. Schemat układu kinematycznego robota  
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2. Opis / schemat zadania manipulacyjnego. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
3. Wnioski  
 


