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Uvod do kinematiky mnoha téles - opakovani

* Kinematickd dvojice —omezuje pohyb voln€ pohyblivych téles (napft. rotacni,
posuvna,Sroubova,valcova, sféricka,..)

* Kinematickyfetézec —nékolik téles spojenych kinematickymidvojicemi
(otevieny nebo uzavieny)
* Rozdil mezi otevienym a uzavienym kinematickym retézcem
« Otevieny — pouze nezavislé souradnice
 Uzavieny — nékteré souradnice jsou zavislé
* Poloha téles soustavy se vztahuje k referenénimu télesu
* Toto téleso se nehybe a nazyvame ho ram
e Mechanismus — zatizenipro transformaci pohybu a ptenos silnebo pro vedeni
bodi atéles po draze (musimit alesponi 1 stupen volnosti)
* Vznika preménou ¢lenu uzavieného kinematického retézce na ram
« Stupné volnosti—pocet parametra, které jsou nutné k jednozna¢nému urceni
polohy soustavy mnoha téles
 Volné téleso v prostoru ma 6 stupiti volnosti
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Uvod do kinematické analyzy

e Zakladem je popis pohybu bodu kolem télesa

 Tradi¢nipftistup je pomocivektorli —pomocinéjvSak nelze popsat pohyb télesa
jedinou veli¢inou — pouzivime maticovy a kvaternionovy ptistup, ktery to dokaze

* Vektorova metoda

e Maticova metoda

« Poloha télesa v prostoru je popsana pomoci transformaci, kterou aplikujeme
na souradnicovy systém télesa tak, aby se ztotoznil se zakladnim
souradnym systémem ramu

* Pohyb télesa vzhledem k jinému télesu popisujeme transformaci mezi
prislusnymi soufadnicovymi systémy

* Transformace je funkce ¢asu

* Denavitova-Hartenbergova notace
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Kinematika télesa — ptriklad 6 — vektorova metoda

 Definujte polohu ¢lent mechanismu a boduL

« Uzavieny kinematicky fetézec!
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Kinematika télesa — ptriklad 7 — vektorova metoda

 Definujte polohu ¢lent mechanismu a boduL

« Uzavieny kinematicky fetézec!
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Kinematika vrobotice —nadhled, praxe a diskuze

* Pozadavkynapohonyvrobotice a automatizaci
* Plynuly bezrazovy rozbéh a brzdéni
 Vysoka presnost polohovani
 Dostatecna polohova tuhost
*  Minimalni rozméry a hmotnost
* Vhodné prostorové usporadani
 Specifické pozadavky dle aplikace
« Bezpecnost udrzeni manipulovaného objektu
« Vylouéeni kmitani (tuhost)
e Snizeni opotiebeni (Zivotnost, spolehlivost)
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Kinematika vrobotice —nadhled, praxe a diskuze

* Soufadnicové systémy manipulatorti —zdiivodnéte proc:
« Pravouhly (kartézsky) TTT, valcovy (cylindricky) RTT, sféricky RRT, angularni
RRR
e Zakladnikinematické struktury — zdtivodnéte pro¢:

« Sériova (oteviena), paralelni, hybridni
(+jednoduchost, naroky na fizeni, linearnost vztaht, -tuhost, robustnost, hmotnost, pfesnost)
(+Tuhost, pfesnost, hmotnost, -ndroky na fizeni, kolize, nelinearnost vztahti)

* Pohonymanipulatorti arobotii —zdlivodnéte pro¢:
« Mechanicky, magneticky, elektricky, hydraulicky, pneumaticky, kombin.
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Kinematika vrobotice —nadhled, praxe a diskuze

Koncové efektory (pracovnihlavice)

Uchopné prvky dle styku
*  Mechanicke
* Magneticke
* Podtlakovée
Uchopné prvky dle sily
* Pasivni— bez ovladani sily
* Aktivni —s ovladanim
Uchopné hlavice pasivni
*  Mechanické — hak, cep, ruka
»  Magnetické — permanentni magnety, manipulace lehéich pfedméti
» Podtlakové — pryZové pfisavky, manipulace desek, plech, skla, krabic
Uchopné hlavice aktivni
" Bez TB—jeden aktivni prvek
» STB - pakovy, ozubeny, vackovy, Sablonovy, sSroubovy
Technologicke hlavice
" Strikaci, svafovaci, montazni
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Kinematika vrobotice —nadhled, praxe a diskuze

« Koncove efektory (pracovnihlavice)

o Dle aplikaci
»  Vkladani a vyjimani
* Mezioperatni manipulace
» Technologické operace
*» Kontrolni operace
o Dle typl operaci
»  Uchopné
* Technologické
*  Kontrolni a méfici
* Kombinované
»  Specialni
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Dekuji za pozornost.
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