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Abstrakt

Úkolem úlohy je přemı́stěńı předmětu z pozice B do pozice A tak, aby robot urazil
co nejmenš́ı dráhu a nenarazil předmětem do překážky. Překážky jsou kvádry libovolně
umı́stěné v prostoru. Jejich polohu lze pouze zjistit pomoćı proximitńıho čidla.

1 Úvod

Úlohu lze vyřešit ve třech kroćıch. Prvńım krokem je vyjádřeńı počátečńıho a koncového
bodu trajektorie, které jsou pozorovány neznámou perspektivńı kamerou umı́stěnou v
neznámém bodě, pomoćı souřadnic manipulátoru.

Druhým krokem je popsáńı kinematiky robota, tedy nalezeńı vztahu mezi kartézskými
souřadnicemi chapadla a kloubovými souřadnicemi robota. Je tedy nutné vyřešit př́ımou
a inverzńı kinematickou úlohu.

Posledńım krokem je vlastńı plánováńı trajektorie, která přenese předmět z pozice B
do pozice A. To je nutné vyřešit tak, aby přeneseńı bylo po nejkratš́ı trase a bez koliz s
překážkami.

1.1 Kinematika robota

1.1.1 Př́ımá kinematická úloha

Př́ımou kinematickou úlohu jsme vyřešili pomoćı Denavitovy-Hartenbergovy metody (viz. [?]).
Tato metoda je výhodná, protože využ́ıvá homogenńıch souřadnic a pomoćı jedné matice
se dá vyjádřit jak rotace, tak translace. Vzhledem k tomu, že manipulátor má 3 klouby,
dostáváme následuj́ıćı matice.
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Ach =
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Výsledkem je pak následuj́ıćı výraz.
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1.2 Př́ımá kinematická úloha
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Obrázek 1: Nákres ramen robota s vyznačeńım d̊uležitých hodnot
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√
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b2 + c2 − d2

2bc
(10)

2


	Úvod
	Kinematika robota
	Prímá kinematická úloha

	Prímá kinematická úloha


