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Uvod

e Redeni kinematiky paralelniho manipulatoru
e Jako v zadani ukolu C. 4
e Robot:

o 3 pohanené posuvné klouby pevne ukotvené
5 volnych rota¢nich kloub

O

o Referencni s.s. u bodu A

o Koncovy s.s. je uprostfed ramena DE
o Cil:

o Vytvorit vazboveé rovnice

o Spocitat DKT, IKT




Jak se robot pohybuje



https://docs.google.com/file/d/1j07UKTZhEoxH52skvFym1kakrdLOUKSJ/preview

Vazboveé rovnice

e Rovnice popisujici kinematické omezeni pohybu
e Jaka omezeni plati mezi body Aa D?




Vazboveé rovnice

e Rovnice popisujici kinematické omezeni pohybu
e Jaka omezeni plati mezi body Aa D?

1. ||A-D||=d,
2. ||B-D||=d,

3. ||C-E|l=d,

4. ||D-E| =1,

5. A =0,B =1,C =1+,
6. A =B =C =0,




Prima kinematicka uloha (DKT)

e Cojecilem?
o A: z kloubovych souradnic spocitat pozici koncoveho s.s.
o B:zkoncového s.s. spocitat kloubové souradnice
o C: spocitat sily pusobici v kloubech
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Pocet resSeni

Jaky je maximalni pocCet reSeni DKT?
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Body na souradnice

W =D + (E-D)/2
E
W, o

o




Body na souradnice

W =D + (E-D)/2
E
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Proc ne atan?
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sin + + - -
cos + - - +
tan + - + -

- Z hodnoty asin() neurCime kv. | vs Il
nebo Il vs IV

- cos je fazové posunuty

- tan(x) = sin(x) / cos(x)

- atan nema dostatek informaci na
urceni kvadrantu
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Transformace

e Homogenni souradnice
e R(O)je 2x2 rotaCni matice

R:[c?sé? —sinH]
sinf@ cos6


















Bod D a E?

E =T(/2,0,1)

D, =T (2,0, 1)




Vypocet delek

e |[|[A-D|[=d,
o d?=(A -D)+ (A, - Dy)2 —d, =sqrt(....)
e Existuje jiné feseni prod,?
o A:Ano
o B:Ne




Vypocet delek

Celkovy pocet feSeni IKT?
A 1
B. 4
C. 8
D. 16




Zaver pro paralelni manipulator

e \asim ukolem je:
o Napsat vazboveé rovnice
o Vyfesit DKT (jenom Xx,y)
o Vyresit IKT
e Pozor na:
o  Numerické problémy (atan2, porovnavani integer/float)
o Kvalitu kédu
m Pomocné funkce (napf. vypocet prasecikul)
m  Cykly vs copy-paste (nepiSte stejny kod vicekrat)



Reprezentace rotace ve 3D

e Rotacni matice
o 3x3 matice
o inv(R)=RT
e FEulerovy uhly
o Napi.R=R R R

X'y 'z

o Jak ale ziskat rotaci kolem o0s?
e Osa - uhel

o Osauauhelb
e Kvaternion

o = (cos(8/2), sin(6/2)u)
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Osa uhel a rotadni matice [ i Ol ]
e Rodriguesuv vzorec pro rotaci /
R=1Icosf+ (1 —cosf)uul +uysiné
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, v 7 . 0 —u u
Osa uhel a rotadni matice [ i Ol ]
e Rodriguesuv vzorec pro rotaci /
R=1Icosf+ (1 —cosf)uul +uysiné

<) (T

W
(=]
I
8



0 —Uus u9

Osa uhel a rotacni matice i B b

—U9 (5} 0
e Rodriguesuv vzorec pro rotaci /

R=1Icosf+ (1 —cosf)uul +uysiné

(0 =21 O)
1 0 O
0O 0 O
cos 6 0 0 0 —sinf 0
R= 0 cos 0 0 + | sinf 0 0]+
0 0 cos 0 0 0 0
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