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Lista de Exercicios 2

1. Trés frames {A}, {B} e {C} estdo relaionados por transformacdes homogéneas 47 e ET. Um
novo frame {C’} é obtido de {C} através de uma rotagao em torno de Zp de um angulo « e por uma
translagdo d ao longo de X 4. Fornega a descrigio de {C’} relativo a {A} e {B} (i.e, 8T e 51,
respectivamente.

2. Um frame {B} é descrito como se segue: inicialmente coincidente com o frame {A}, rotacionamos
{B} em torno de Z4 de 6 graus e entao rotacionamos o frame resultante em torno de Xp de ¢ graus.

a) Encontre a transformacao homogénea que descreve {B} relativo a {A}.
b) Dado 6 = 30°, ¢ =45° ¢ PP =[3.5 2.1 3.9]7, calcule A P.

3. A figura 1 mostra um manipulador de trés juntas:
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Figura 1: Manipulador de juntas rotativas.

Atribua frames aos elos deste manipulador;

Liste os parametros Denavit-Hartenberg do manipulador;

)
)
c¢) Derive as matrizes de transformagao de cada elo do manipulador;
) Derive a cinemaética direta do manipulador;

)

Se a posicao de um objeto é representado no frame da base por:

1.9
OPobjeto = | —1.4| , qual sera a representagao da posicao do objeto no frame da ferramenta ?
1.1



