Robotika

Robotika 1

1. prednaska




Zakladni pojmy

e Robot

- Kinematika

* Prima — na zakladé vstupnich dat — kde skonci end
effector

 Neprima - jaka zvolit vstupni data, aybychom dostali
end effector, kam chceme

- Dynamika
— Seériové a paralelni




Zakladni pojmy

Sériovy robot

Kloub (joint)

- Otocny (revolute)

- Posuvny (prismatic)

Rameno (link)

End effector

Stupné volnosti
Konfiguracni prostor — C-prostor
Singularni body




Popis sériovych robotu

« URDF (Unified Robot Description Format)

- XML format
- Pouzit v ROS
* Denavit — Hartenberg zapis
- Jednoduchy popis vSech kloubt a ramen
- Pouzivany v priimyslu




DH notace

* Dveé osy z (na zaCatku svisla) a x
* Pro kazdy kloub Ctyri parametry
- Theta — uhel otoCeni kolem osy z
- d — posun ve smeru z
- Alfa — otoCeni kolem osy x (= sklopeni osy 2)
— a— posun ve smeru osy x

* Dle typu kloubu je udaj uveden bud napevno nebo pomoci
promenneé (V kazdém radku jedna).




Zakladni typy manipulatoru

e SCARA robot
e Staubli robot
« KUKA robot




SCARA robot




Staubli robot




KUKA robot




Problemy resene pro pohybujic se
roboty

« Zjisténi polohy (odometrie)
- Sensory

» Accelerometry, Gyroskopy
 GPS, Galileo, Glonass
e Sonar atd.

* Planovani trajektorie

« Typy robot(
- Holonomni (volny)
- Neholonomni

e Auto
 Tank




Robot Operating System (ROS)

e Neni to primo operacni system jako takovy, ale nadstavba

* Hostitelsky systém — Ubuntu nebo Debian



http://www.ros.org/
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