


3.4.2. Zadanie odwrotne kinematyki ...............
3.4.3. Provklady sussusmmsssmmmmmponsssms
kRN 1 11 ISP ——

4.2.1. Masy 1 masowe momenty
bezwladNOBEL s
4.2.2. Sity bezwladnosci i momenty sit
bezWladnosci ..oeerevecreiiiiniii e
4.2.3. Zastosowanie rownan Newtona-
Eulera w kinetostatyce .........cccoccveurenne.
4.2.4. Wyznaczanie reakcji w parach
kinematycznych manipulatora
metoda wektorowa ......cooevvecviieiniennin
4.3. Metoda rownan Lagrange’a w dynamice
MANIPUIALOTOW ..vovrvansnsissssmsssisassminmmmsssmsmmsnssrasss
4.3.1. Energia kinematyczna, energia
potencjalna, sity uogdlnione ................
4.3.2. Réwnanie manipulatora ..........cccceveeen.
4.4. Dynamika manipulatorow z uwzgl¢dnieniem
CABBE A exppovmssmsssmnsonsarmommmmasmiosmnansonsssnssne SR
4.5. Dynamika a sterowanie manipulatorami
robotow przemystowych........ocouiviiiniins e
4.5.1. POZYCiONOWANIE :.ciswssumssisvmmansssssmssnssss
4.5.2. Manipulator jako obiekt sterowania .....
4.6. Przyklady analizy dynamicznej..........ccceveenne
A7 PYAIIR wimsitommasmisnnsmmessposssessss s

ZARYS PROJEKTOWANIA
MANIPULATOROW 1 ROBOTOW ......ccoevvevenne.
5.1. Synteza manipulatorow ..........ovccnirieniennes
5.2. Projektowanie uktadéw napedowych

DIRIPEEION v srsmmanmsmmaomssmnsasanmsnsns S AN E RS 500
5.3. Projektowanie wspomagane komputerowo

(6771 ) S — S —
5.4. Komputerowe modele manipulatoréw

L FODOIOW cccnomrmisomansmnosmmmensnnensensmsd b s
s R RSO O—————

118
150

151
152
152
155
157
167

167

171

179

179
187

193
200
201
203

207
237

239

240

257

270

271
274








