Robotickeé ruce
Nejcastéjsi pouzivany robot v soucasné praxi
Velmi dobre je popsatelna prima tloha, naopak zpétna tloha je reSitelna obtizné.
Jedna se vlastné o sekvenci:
* Kloubi - znadi se j;, kde i=1..n

* Ramen — znadi se l;, kde i=0..n, rameno I, miZe chybét a ruka miZe zacinat kloubem

baze

Klouby mtiZeme mit oto¢né a posuvné
* Oba maji jeden stupeni volnosti (DOF — Dot Of Freedom)

+  Cast&j3i (90 %) je otocny kloub
Prima uloha
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* 1 spojenych kloubt (fetézec)
* r+lramen

* (r+1) soufadnic

* jihybesli

* systém {i} je svazans

{r} — end effector
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Denavit-Hartenbergiiv zapis

2 konvence
1. Osou pro vSechny klouby je z. Pro J; je tak osou z;; — {i-1}
2. Li mtze byt pouze:
o posunuti podle osy xi
o rotace kolem osy x;

Zapisujeme jako tabulku v nasledujicim tvaru:
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Rotace kolem z ‘Posunuti ve smeéru z ‘Posunuti ve smeéru x ‘ Rotace kolem x

Takovyto fadek vede na vypocet:
TRot( @i »Z )'TTrans< di’ Z)'TTrans (ai ’X)'TRot(ai’X)
Pouze © a d mohou byt proménné a klouby.

V praxi byva DH obvykle dan vyrobcem robota.

Priklad

2d robot s dvéma otocnymi klouby a dvéma rameny. Zacina kloubem, ramena jsou dlouha 0,3 a 0,5.
DH Zapis:

i d a

1 ql 0 0,5

2 q2 0 0,3

Vede to na vypocet:

TRot<q1’Z)'TTrans<0'5’X)'TRot(qZJ Z)'TTrans(O'BJ X):
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kde c¢,=cos(q,) , cp,=cos(q,+q,) atd.
Odtud jiz primo vidime:

x=0.3¢,+0.5¢,

y=0.35,,+0.5s,

coZ je vlastné prima kinematika.

Priklad — Staubli robot

i ® d o
1 Q 0 0 90°
2 (P 0.16 -0.4 0
3 s -0.14 0 90°
4 Qu 0.45 0 90°
5 gs 0 0 -90°
6 s 0.07 0 0




Priklad — Scara robot

PANUC -l

i ® d a x
0 0 0.5 0 0
1 (o 0 0.7 0
2 Q2 0 0.7 0
3 0 gs 0 0
4 Qs 0 0 0




Inverzni kinematika

Konfigura¢ni prostor C Primd kinematika Pracovni prostor

MnoZina q, < —_— T
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Zpétna kinematika

VétSinou obtizné FeSitelné. Analytické feSeni (vypocet) jen u specialnich pFipadd.

Priklad:

2d robot s dvéma otocnymi klouby dany DH notaci:

i d a

1 Qi 0 0.5
2 Q2 0 0.3

Z ptimé dlohy:
0.3¢,,+0.5¢,=a
0.3s,+0.5s,=b
Resime tyto rovnice pro bod [a,b] a hledame q; a ;. Rovnice umocnime a secteme. Dostaneme:

_a’+b*—0.34
©=""03

Vysledek diskutujeme vii¢i hodnoté pravé strany. Mame pét pripadi:
1. >1 - OfeSeni
2. =1 - 1reSeni
3. -1<<1 - 2TeSeni
4. =-1 - 1TeSeni
5. <-1 - 0OTteSeni

Pracovni prostor je mezikruzi poloméri 0.2 (0.5-0.3) a 0.8 (0.5+0.3). Uvnitt jsou dvé feSeni, na
hranici 1 a vné 0 feSeni.




Priklad - sféricky robot

Robot se stfedem v pocatku, ktery se mtize otaCet do vSech smérti a prodluzovat ruku od 0 do n.

V praxi se musi na zacatek dat dva otocné klouby. Dalsi kloub na konci otaci end effectorem a pro

vypocet IK neni podstatny.

DH notace:

i e d a 0

1 Qi 0 -90°
2 Qe 0 0 90°
3 0 gs 0 0

4 Qs 0 0 0

Prima dloha:
X=C15:q;

Y=55,q;
Z=0Cy(q,

Po umocnéni a secteni dostaneme:
e 2 2
G=ENX +y 2

dale pak

c,=—
qs
q2=atan2(s,,c,)
X
52q3
Yy
5,43

N

Mame li feSeni  q, q, q; pak FeSeni je téZ

q,+11,—q,q;
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