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Revisao
e Escolher Z; ao longo do eixo da junta

e Escolher X; ao longo da perpendicular common, ou, se 0s eixos se
interceptam, escolha como a normal ao plano formado.



Revisao

Axisi— 1 Axis i




Revisao
Matriz Transformacéo (Forma Geral)

C9i —Sei 0
sO;ca;_q4 cOicaj_4 —saj_q
sO;sa;j_1 cO;sa;_4 CAj_q
L0 0 0

i—1qr _
il =

Onde:

« q; é adistancia entre Z;,, e Z; ao longo de X;;
* q; € 0 angulo entre Zl+1 eZ emX;

« d; é adistancia entre X;_, e X; ao longo de Z;;
« 6; éoanguloentre X;_; e X; em Z;;

ai—q

—sa;_1d;

cai—1d;




Exercicio 3.2

Determine as equacdes cinematicas de um braco robético como o PUMA 560,
onde a junta 3 foi substituida por uma junta prismatica e também foi adicionado

um offfset d3.
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Transformacao da base ao punho (Base to Wrist frame)

—CiC2 8§ C1S —dyS +d5CyS,

or=9rir2r= | =81C2 —=C1 88, d,Ci+ 5,5,
S 0 C, dsC,
0 0 0 1

Transformacao do punho até o goal (Wrist to Goal frame)

CaCsCs — 84S —(C4CsS + S4Cs) —CySs5 a3

of =3TsTeT = | (SaCsCs+ C4Ss) —S4CsS6+ C4Cs  —S4Ss 0
S5Cs — 8556 Cs dy

0 0 0 1



Rll RlZ R13 Px

Ry1 Ry Raz By

R31 R32 R33 PZ R = C, C2C4CsSg + C1C38,Cg — $184Cs86 + S1C4Cgs — 51525556
0 0 0 1

Ru = —C1CyC4CsCe + C1C25486 + 51 54C5Cs + S1C4S6 + C15255S6
o = 3TeT =
Ri3 = C1C2C4Ss — 818455 + €, 5,Cs
Ra1 = —51C2C4Cs5Cg + 51C2854 56 — C154C5C — C1CaSs + 515,55Cé
Ry = 8§1C2C4CsS6 + S1C254Cg + C1S4Cs8s — C1C4Cs — 51525556
Ry3 = 51C2C4Ss + C1 5485 + 51 5:Cs
R31 = §52C4CsC¢ — 528456 + C255C¢
R3; = —8,C4C58s — $254C6 — C25556
Ry = —85,C4Cs + C2Cs

P, = —d,S) + (d3 + ds)C1 52 — a3C1C2

Py = dyCy + (d3 + d4) 5152 — a351C2

P, = (d3 + dy)Cy + a3 5,
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