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Rückrechnung Knickarm Roboter 


Rückrechnung der Koordinaten FT Trainings- Roboters  (Knickarmroboter)
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Einknickwinkel Unterarm berechen über den Kosinussatz:
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Damit ist der Winkel für den Unterarm Bekannt: Unterarmwinkel = 
[image: image6.wmf]g

;


[image: image7.wmf](

)

(

)

÷

÷

ø

ö

ç

ç

è

æ

×

×

+

+

×

×

-

=

÷

÷

ø

ö

ç

ç

è

æ

×

×

-

+

-

=

-

-

c

a

c

a

c

a

b

c

a

b

a

b

2

2

cos

2

cos

2

2

2

1

2

2

2

1

b


Winkel für den Oberarm: Oberarm Winkel = 
[image: image8.wmf]f
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Programmierhinweise: c² im Programm Verwalten, nicht c dadurch entfällt die Wurzel. Konstanten vorher berechnen.
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