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Úvod  d o  k ine m a t iky m noha  t ě le s  - op a ková ní
• Kine m a t ická  d vo jice  – om e zuje  p ohyb  vo lně  p ohyb livých  t ě le s  (na p ř. ro t a ční, 

p osuvná , š roub ová , vá lcová , s fé rická ,..)

• Kine m a t ický ře t ě ze c – ně ko lik  t ě le s  sp o je ných k ine m a t ickým i d vo jice m i 
(o t e vře ný ne b o  uza vře ný)

• Rozdíl mezi otevřeným a uzavřeným kinematickým řetězcem
• Otevřený – pouze nezávislé souřadnice
• Uzavřený – některé souřadnice jsou závislé

• Poloha těles soustavy se vztahuje k referenčnímu tělesu 
• Toto těleso se nehýbe a nazýváme ho rám

• Me cha nism us  – za říze ní p ro  t ra ns fo rm a ci p ohyb u a  p ře nos  s il ne b o  p ro  ve d e ní 
b od ů a  t ě le s  p o  d rá ze  (m us í m ít  a le sp oň 1  s t up e ň  vo lnos t i)

• Vzniká přeměnou členu uzavřeného kinematického řetězce na rám

• St up ně  vo lnos t i – p oče t  p a ra m e t rů , k t e ré  jsou  nut né  k  je d nozna čné m u urče ní 
p o lohy sous t a vy m noha  t ě le s

• Volné těleso v prostoru má 6 stupňů volnosti
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Úvod  d o  k ine m a t ické  a na lýzy
• Zá k la d e m  je  p op is  p ohyb u b od u ko le m  t ě le sa

• Tra d iční p řís t up  je  p om ocí ve k t o rů  – p om ocí ně j vša k  ne lze  p op sa t  p ohyb  t ě le sa  
je d inou ve ličinou – p oužívá m e  m a t icový a  kva t e rn ionový p řís t up , k t e rý t o  d oká že

• Ve k t o rová  m e t od a

• Ma t icová  m e t od a
• Poloha tělesa v prostoru je popsána pomocí transformací, kterou aplikujeme 

na souřadnicový systém tělesa tak, aby se ztotožnil se základním 
souřadným systémem rámu

• Pohyb tělesa vzhledem k jinému tělesu popisujeme transformací mezi 
příslušnými souřadnicovými systémy

• Transformace je funkce času

• De na vit ova -Ha rt e nb e rg ova no t a ce

• .....
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Kine m a t ik a  t ě le sa  – p řík la d  6  – ve k t o rová  m e t od a
• De finujt e  p o lohu čle nů  m e cha nism u a  b od u L

• Uza vře ný k ine m a t ický ře t ě ze c!
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Kine m a t ik a  t ě le sa  – p řík la d  7  – ve k t o rová  m e t od a
• De finujt e  p o lohu čle nů  m e cha nism u a  b od u L

• Uza vře ný k ine m a t ický ře t ě ze c!

Tomas.Jochman@cvut.cz



Kine m a t ik a  v ro b o t ice  – na d hle d , p ra xe  a  d iskuze
• Poža d a vky na  p ohony v rob o t ice  a  a u t om a t iza ci

• Plynulý bezrázový rozběh a brzdění
• Vysoká přesnost polohování
• Dostatečná polohová tuhost
• Minimální rozměry a hmotnost
• Vhodné prostorové uspořádání
• Specifické požadavky dle aplikace
• Bezpečnost udržení manipulovaného objektu
• Vyloučení kmitání (tuhost)
• Snížení opotřebení (životnost, spolehlivost)
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Kine m a t ik a  v ro b o t ice  – na d hle d , p ra xe  a  d iskuze
• Souřa d nicové  sys t é m y m a nip ulá t o rů  – zd ůvod ně t e  p roč:

• Pravoúhlý (kartézský) TTT, válcový (cylindrický) RTT, sférický RRT, angulární 
RRR

• Zá k la d ní k ine m a t ické  s t ruk t ury – zd ůvod ně t e  p roč:
• Sériová (otevřená), paralelní, hybridní

(+jednoduchost,  nároky na řízení, lineárnost vztahů, -tuhost, robustnost, hmotnost, přesnost)
(+Tuhost, přesnost, hmotnost, -nároky na řízení, kolize, nelineárnost vztahů)

• Pohony m a nip ulá t o rů  a  rob o t ů  – zd ůvod ně t e  p roč:
• Mechanický, magnetický, elektrický, hydraulický, pneumatický, kombin.
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Kine m a t ik a  v ro b o t ice  – na d hle d , p ra xe  a  d iskuze
• Koncové  e fe k t o ry (p ra covní h la vice )
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Kine m a t ik a  v ro b o t ice  – na d hle d , p ra xe  a  d iskuze
• Koncové  e fe k t o ry (p ra covní h la vice )
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Děkuji za pozornost.
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