
PKR Test-02 CZ - ukázka Jméno: Body:

1. Mějme manipulátor se čtyřmi osami pohybu, jak ukazuje obrázek. Do obrázku
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(a) zakreslete souřadné soustavy těles podle Denavit-Hartenberg notace;

(b) uved’te tabulku hodnot parametr̊u Denavit-Hartenberg notace.

2. Mějme osu pohybu procházej́ıćı body
[
0 0 1

]⊤
a
[
1 1 1

]⊤
. Najděte osu rotace př́ıslušej́ıćı

matici rotace toho pohybu.

3. Vydělte polynom f = x2 y z2 + y + 1 polynomy f1 = x y z2 − x y z + x, f2 = x + x z při
x >lex y >lex z.

4. Zkonstruujte Groebnerovu bázi pro následuj́ıćı soustavu

x3 y + x2 y z − x2 = 0

x y + y z − 1 = 0

x+ z − 1 = 0

Soustavu vyřešte.

K řešeńı použijte daľśı paṕıry. Podepǐste je a přiložte je.
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