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(&) Analise cinematica 2D @
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ip = cosyip + senyj, + 0k,
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ip = cosyip + senyj, + 0k,
jg = —senyiy + cosyja + 0k,
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Transformacao homogenea em 3D
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Transformacao homogenea em 3D
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Transformacao homogénea em 3D
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Transformacao homogenea em 3D
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Transformacao homogéenea em 3D
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rotacao (Zg)
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Transformacao homogéenea em 3D

Xp= Xp Ya= Y8 Xe = e
rotacao (Zg)
3 Ye

YB a

O
Zc / b

a.\\\\.//// b XC
P

rotacao (Xc) =



Transformacao homogéenea em 3D
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rotacao (Xc)
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Transformacao homogéenea em 3D
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Transformacao homogénea em 3D
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Transformacao homogénea em 3D
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Transformacao homogéenea em 3D
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Transformacao homogéenea em 3D
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Transformacao homogéenea em 3D
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Exercicio 1 @

Para o rob0 da figura abaixo, considere que os comprimentos
das pecas 1, 2 e 3, respectivamente, sejam L, =L, =1m, L3 =
0,5 m, gue as coordenadas absolutas do ponto P sejam [1 0,5
0]" e que a orientacéo da garra seja —j, (vertical, de cima para
baixo). Determine as coordenadas do ponto Q (origem da base
O3X3Y3Z3), em relacdo a base fixa Oxgy,z, bem como os
angulos 6,, 6, e 6.

Dados:

e L;=L,=1m

c L;=0,5m

- P=[1050]T7

« Orientagdo da garra: -j,

Pede-se:

« Q=7

* 0,6,e 0,7 34




Exercicio 1 - resposta @

o

1 solucéo: (6,=90°; 6,=-90° e 6,=-90°)

2 solucéao: (¢,=0°; 6,=90° e 6,=180°)

Resposta correta

35



Variaveis: ¢, e ¢,
Dados: f
Pede-se: relacao entre ¢, e ¢,
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Exercicio 2 - resposta &

Cﬁchl = b, ou cftgp1 = tge:
: cf
¢2=1_Szﬁsz¢ ¢1
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) Exercicio 3 - Mecanismo RSSR &

Pede-se: relagao entre 4, e 6, 38



() Exercicio 3 - resposta @

EcO; +FsO;+G =0
E =2[(Ly — Lo)Lz — HH3c0,]
F = 2[(Ly — Ly)H3 + HyL3c0,]
G=H{*+Hy*+ (L —Ly)?+ Ly* — L,*
Dados: 6, =0,H, =H,=1m,L,=L,=0,L,=L,=1m

Determine: 4,

E=-2;F=-2;G=2 0; = 0°
0; = 90°
—2c05 —2s60;+2 =0

cOs +s0; =1 Resposta: 6, = 90°

39



