Kinematika ve 2D
Zakladni pohyby

Rotace

4x="xcos(@)-"ysin(O)
AyZBxsin( @)+Bycos(@)

Maticové zapsano:
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Nebo-li pro bod P
‘p="R,.Pp
Vlastnosti matice R:
1. det’R,=1
2. Je ortonormalni
a) Libovolny fadkovy nebo sloupcovy vektor je jednotkovy (velikost je jedna)

b) Réadkové i sloupcové vektory jsou kolmé (skalarni soucin je nula)



Translace (posunuti)
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Transformace
Rotace a posunuti soucasné
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Priklady robota v E,

Robot s jednim oto¢nym a jednim posuvnym kloubem

Poznamky:

Uhel ® pocitame od osy x zdola nahoru

~s, ’

* Délku I pocitame od osy otaceni k ichopovému bodu End effectoru.
Prima loha
Zname uhel a délku ramene a chceme urcit x a y

x=Icos ®
y=lIsin ®

Neprima uloha

Zname x a y a chceme urcit [ a ®

l:\/x2+y2
Y

y

@=arctan

Konfiguracni a pracovni prostor

Pracovni prostor - MnoZina vSech x a y pro které Ize nastavit end efektor. Tedy vSechna x a y,
ktera nekoliduji s Zadnou prekazkou. Pokud vyreSime pro vSechna takova x a y zpétnou tlohu
obdrzime konfiguracni prostor.

Konfiguracni prostor — mnoZzina vSech vstupnich parametrii (zde ® a 1) pro které Ize dostat pfimou
ulohou x a y z pracovniho prostoru.



Priklad.

Méjme robota s jednim otocnym kloubem a jednim posuvnym kloubem. Oto¢ny kloub se mtize
otaCet v intervalu  (30°,120°) a rameno s posuvnym kloubem se miZe pohybovat v rozmezi
délek (9,12) . Konfiguracni a pracovni prostor pak miZzeme popsat nasledujicimi grafy:
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Robot s dvéma otocnymi klouby

Prima uloha

x=1,-cos(O,),+l,-cos( ©,+6,)
y=I,-sin(O,),+1,-sin( O+ O,)

Zpétna uloha

rr=x’+y’

r2—1§—1§)
21,1,

( l,sin(6,)

I,+1,cos(6,)

6,=180—arccos (

)

O,=arctan (<~ )—arctan

x <



Homogenni souradnice

UmozZiuji spojit matici rotace a vektor posunuti do jedné matice a zjednodusit tak vypocet

transformace.

Matici transformace pak miiZzeme psat ve tvaru:
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Kde “R, jematicerotacea “t, vektor posunuti. V dolnim Fadku matice jsou samé nuly, kromé

prvku vpravo dole, kde je 1.
Rovnici transformace pak piSeme ve tvaru:

"P="T,"P
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