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Abstrakt

Ukolem ulohy je premisténi pfedmétu z pozice B do pozice A tak, aby robot urazil
co nejmensi drahu a nenarazil predmétem do prekazky. Prekdzky jsou kvadry libovolné
umisténé v prostoru. Jejich polohu lze pouze zjistit pomoci proximitniho ¢idla.

1 Uvod

Ulohu lze vyfesit ve tfech krocich. Prvnim krokem je vyjadieni pocatecniho a koncového
bodu trajektorie, které jsou pozorovany neznamou perspektivni kamerou umisténou v
neznamém bodé, pomoci soufadnic manipulatoru.

Druhym krokem je popsani kinematiky robota, tedy nalezeni vztahu mezi kartézskymi
soufadnicemi chapadla a kloubovymi soufadnicemi robota. Je tedy nutné vyfesit pfimou
a inverzni kinematickou tlohu.

Poslednim krokem je vlastni pldnovéani trajektorie, ktera pfenese predmét z pozice B
do pozice A. To je nutné vyresit tak, aby preneseni bylo po nejkratsi trase a bez koliz s
prekazkami.

1.1 Kinematika robota

1.1.1 Prima kinematicka uloha

Pfimou kinematickou tlohu jsme vyfesili pomoci Denavitovy-Hartenbergovy metody (viz. [?]).
Tato metoda je vyhodnd, protoze vyuzivd homogennich soufadnic a pomoci jedné matice

se dé& vyjadrit jak rotace, tak translace. Vzhledem k tomu, ze manipuldtor ma 3 klouby,
dostavame nésledujici matice.
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Vysledkem je pak nésledujici vyraz.
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1.2 Prima kinematicka uloha

pracovni plocha

Obrazek 1: Nékres ramen robota s vyznacenim dulezitych hodnot
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