1. Aufgabe

ile Sklzze eines. Roboters mit drei Achsen wird auf der folgenden
bbildung gezeigt. Der Roboter gehort zum Typen R-R-P, mit zwel
Drehgelenken und einem prismatischen Gelenk.

entnehmen:
Parameter Wert
a 0,4 m
o) 0,05 m
c - Variabel 0,1-0,3m
Drehbewegung des 1. Drehgelenks | + 90°
Drenbewegung des 2. Drehgelenks | + 135"
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a. Richten Sie den Roboter
IN eine gunstige
| Grundstellung aus.

a.1 Zeichnen Sie ihn.

a.2 Geben Sie die Winkel der
beiden Drehgelenke und
/ den Hub des prismatischen
/ Gelenks bel lhrer
\, ausgewahlten
Grundstellung.

3.3 Skizzieren und

A "\, | beschreiben Sie den
Arbeitsraum ausfuhrlich.
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a.4 Legen Sie die z-Achsen
auf Ihrer Skizze von der Auf Ihrer Zeichnung!

Teilaufgabe a. fest.

-a.5 Legen Sie die x-Achsen
auf Ihrer Skizze von der
Teillaufgabe a. fest.

Auf Ihrer Zeichnung!
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D.1 Lesen Sie die

Li.nkparameter und tragen
Sle diese in die Tabelle ein.

b.2 Setzen Sie die Werte der
| Grundstellung der drel

| Gelenke in die
Transformationsmatrizen

ein und berechnen die
Position des TCPS bezogen

aufs 0. Koordinatensystem.
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ergibt sich die folgende
Transformationsmatrix

e —

l - '4"& 4 (O,‘sc,ll + 0,6018 & 0(4,013';-4)

— 0'1923 S:QCOS ((.)17."2‘3\ :.13;;_‘

C.1 Berechnen Sie den
Rotationswinkel in Grad

c.2 Berechnen Sie die I A
Rotationsachse als Vektor

0,666, 0,334\ |
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a.1 Rotieren Sie die Punkte
der Trajektorie um die

Rotationsachse
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a.2 Spiegeln die Trajektorie
- Mit Hilfe der Ebene, die

- durch den Normalvektor

~ MRS, (O R TR
L= 00X = ke —r e

und den Stutzpunkt
P=0-%+1-9+0-2
' beschrieben wird.
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ozess entfernt das Glas von der Stelle P.. |\

Roboter-basiertes System Zu entwerfen,
so viele Glaser pro Zeiteinhelt

oit unterwegs zu schutteln und ohne die

Ein anderer Pr

ihre Firma wurde beauftragt, ein
aufzubauen und zZU programmieren, mit dem Ziel,

wie moglich zu beforaern, ohne Flussigk
Glaser zu brechen.
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