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 ل را در نظر بگیرید. اتیک نشان داده شده در شکبازوی رب

 

 مورد نیاز برای تعیین سینماتیک مستقیم ربات را مشخص کنید.دستگاه های مختصات  (1

 انتقال نهایی را محاسبه کنید.مختلف و ماتریس های همگن بین دستگاه  انتقالیس های تر، مابا استفاده از روش مستقیم (2

از روش   (3 استفاده  بین دستگاه    انتقالیس های  ترما  هارتنبرگ،-ناویت دبا  را  مختلف و ماتریس  های  همگن  نهایی  انتقال 

 کنید.مقایسه   ،ایج بخش قبلو با نتمحاسبه 

 


