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Aufgabe 5.1, Kontaktmodelle: Wie &andert sich die wrench Basis B, = [0,0,1,0,0,0]* eines Punktkontaktes
ohne Reibung, wenn das Kontakt-Koordinatensystem C eine beliebige Orientierung R im Kontakt-Punkt hat, d.h.
wenn die z-Achse nicht mehr in Normalenrichtung des Kontakts zeigt?

Aufgabe 5.2, Mitsubishi PA-10: Bestimmen Sie die Vorwartskinematik und die Jacobi-Matrix des Roboter-
Arms PA-10 der Firma Mitsubishi. Der Arm hat 7 Gelenkachsen (rotatorische Gelenke), die abwechselnd in z-
und z-Richtung zeigen. Alle Drehachsen in z-Richtung laufen in der Referenzkonfiguration durch den Ursprung
des Basis-KS S. Die Abstdnde der Drehachsen in z-Richtung vom Ursprung des Basis-KS S entnehmen Sie

bitte der technischen Zeichnung auf der Riickseite. Das Basis-KS ist dort am Boden des untersten Segments
eingezeichnet.
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