1 Kinematika

Pohyb robota je uskutec¢novan nastavovanim kloubovych soutradnic. Pozice
chapadla X je udavana v kartézskych souradnicich pracovni plochy. Pro
prevod z kartézskych do kloubovych soutadnic je nutno vyfesit inverzni, pro
opacny prevod piimou, kinematickou ilohu. Manipulator je tvofen otevienym
kinematickym fetézcem se tfemi stupni volnosti. Ramena jsou spojena rota¢nimi
klouby. V pocéateéni poloze manipulatoru jsou uhly g, f, e v kloubech G, F,

E nulové, rovina tvofend rameny rameny 7, r¢ je rovniobéZnd s rovinou xz a
manipulator je uplné natazeny.

1.1 Inverzni kinematicka uloha

Pro nesingularni body existuji az ¢tyfi ruzna reSeni inverzni kinematické
ulohy. Uhel natocent g1 je roven uhlu mezi osou x a projekci X4 do roviny
xy, X¢g je X v souradném systému kloubu G. Jsou-li pozice ramen G, F, E a
prislusné vektory
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g1 = sign(Xg,) arccos
Druhé teseni je
g2 = sign(Xa,)([[g1]] — ) (3)

Ubly f a g lze vypoditat, po otoceni v kloubu G o thel ¢ = {g1,¢}. X
v soufadném systému kloubu F, Xz, je

cos(g) sin(g) 0 0
| —sin(g) cos(g) 0 0O

Xr = 0 0 1 7 X¢ (4)
0 0 0 1

Z obrazku 1 je patrny vypocet uhlu e a f pro 2 ruzné konfigurace ramen.



Obréazek 1: Dvé teseni inverzni kinematické tlohy
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02, 2,72 ziskdme dosazenim g, do 4. Vyslednd feseni (g, f,e)”jsou

251 g1 g2 g2
h+6 |, =5 | o2 +Ba |, b2 (10)
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1.2 Prima kinematicka uloha

Piim4a kinematickd uloha ma jedno feSeni dané posloupnosti transformaci
X g, pres klouby, do globalniho souradného systému. Prvni transformace RE
je rotace v kloubu E kolem osy y o thel e. Nasleduje translace TE dana
vektorem (0,0, —rf)?. V kloubu F dochézi k rotaci RF kolem y o thel f
s ndslednou translaci TF uréenou (0,0, —rg)?. Z kloubu G se rotac{ RG ko-
lem z o g a ndslednou translaci TG po (G4, Go, G3)T dostaneme do globdlnich



Obrazek 2: Lokalni soutadné systémy

soutradnic. Pokud pracujeme v homogennich soutadnicich, lze predchozi trans-
formace popsat matici 4x4. Pozice bodu X v globdlnich soutadnicich je

X =TG- -RG -TF-RF-TE-RE- (0,0, —re, 1)7 (11)

Lokélni soutradné systémy jsou uvedeny na obrazku 2



