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Άσκηση για το ευθύ και αντίστροφο κινηµατικό πρόβληµα 

Έστω ο επίπεδος βραχίονας τριών περιστροφικών αρθρώσεων µε µήκη των συνδέσµων 

,  και . 

 

Εικόνα 1: Επίπεδος βραχίονας τριών βαθµών ελευθερίας 

Να γραφεί πρόγραµµα στο MATLAB το οποίο να εκτελεί τα παρακάτω µέσα από κατάλληλο 
µενού επιλογής:  

1. Επιλύει το ευθύ κινηµατικό πρόβληµα. 
2. Επιλύει το αντίστροφο κινηµατικό πρόβληµα. 
3. Σχεδιάζει σε figure την γεωµετρική διαµόρφωση του βραχίονα για τις θέσεις του 

ευθύ και αντίστροφου κινηµατικού.  
4. Σχεδιάζει το χώρο εργασίας του βραχίονα. 

Στην Περίπτωση αυτή να ληφθεί υπ’ όψιν ότι οι µεταβλητές των αρθρώσεων 
επιδέχονται τους παρακάτω περιορισµούς κίνησης:  

o για την 1η άρθρωση   

o για τη 2η άρθρωση   

o για τη 3η άρθρωση σχεδιάστε το χώρος εργασίας. 

o Οι περιορισµοί θα πρέπει να ορίζονται ως παράµετροι του προγράµµατος 
5. Να υπολογιστεί το ευθύ κινηµατικό πρόβληµα για τον παραπάνω βραχίονα  όταν 

 και , ; 

6. Να υπολογιστεί  και να σχεδιαστεί η γεωµετρική διαµόρφωση του βραχίονα για το 
αντίστροφο κινηµατικό πρόβληµα όταν οι επιθυµητές συντεταγµένες του άκρου είναι 

 µε προσανατολισµό ;   
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