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بدست را Modified Denavit-Hartenberg پارامترهاي مناسب، مختصات چهارچوب هاي رسم از پس زیر، شکل هاي براي -1

آورید.

4-DOF robot :1 شکل

A spatial PRRPRR open chain. :2 شکل



A URRPR spatial open-chain robot. :3 شکل

An RPH open chain. :4 شکل



An RRPRRR spatial open chain. :5 شکل

A spatial RRRPRR open chain with prescribed xed and end-effector frames. :6 شکل

مفصل یک و چرخشی مفصل 4 داراي که است شده داده نشان آزادي درجه دو و صفحه اي ربات یک ساختار 7 شکل در -2

آورید. بدست θ2 و l1 متغیر دو از استفاده با تنها را P (px, py) مجري نهایی مختصات هندسی روش کمک به می باشد. کشویی

بیابید. می شود، منطبق {T ′} فریم به 8 شکل آزادي درجه 6 ربات {T} فریم که وقتی را معکوس سینماتیک پاسخ -3

نتیجه {T ′} فریم و بوده {s} ثابت فریم مشابه صفر) برابر مفصلی متغیرهاي (مقدار صفر موقعیت در {T} فریم جهت گیري

است. ŷs راستاي در {T} فریم خالص انتقال



Five-bar, 4R1P manipulator :7 شکل

A 6R open chain. :8 شکل

هستند. d3 و θ2 ،θ1 آن مفصلی متغیرهاي که بوده کشویی مفصل یک و چرخشی مفصل دو داراي زیر آزادي درجه سه ربات -4

.( l1 = 0.25 m, l2 = 0.25 m, l3 = 0.1 m کنید( حل را مستقیم سینماتیک مسئله ربات این براي آ.

کنید. ترسیم را ربات کاري فضاي سینماتیکی، معادلات پارامترهاي براي مناسب مقادیر از استفاده با ب.

کنید. سنجی اعتبار 9 شکل صورت به و کرده استخراج معکوس سینماتیک براي را تحلیلی حل ج.



:9 شکل

کنید. استفاده qd مطلوب، مسیر عنوان به ربات کاري فضاي داخل در ساده سینوسی مسیر یک از توانید می ب، قسمت براي **

کنید. بررسی زیر پارامترهاي براي را ربات کاري فضاي شبیه سازي، بخش در **

−90 ◦ ≤ θ1 ≤ 90 ◦,−90 ◦ ≤ θ2 ≤ 90 ◦, 0 ≤ d3 ≤ 10 cm
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