Diferencialni kinematika

Lze pomoci ni fesit pfiblizné inverzni kinematiku. Pomoci ni miiZeme pomérné presné spocitat
pripad, kdy potfebujeme feSit inverzni kinematiku pobliZ bodu, ve kterém jiZ mame inverzni
kinematiku vyfeSenou. (Rozdil je AX.)

MiiZeme ji mit naptiklad vyfeSenou, protoZe jsme pred tim spocitali pfimou kinematiku pro nékolik
zadani z C-prostoru a néktery z vysledki vySel pobliZ bodu, ktery potfebujeme pocitat. Pfi tomto
vypoctu vlastné vyuzivame vysledkii matematické analyzy, konkrétné pouzivame diferencial.

Mame hodnoty z konfigura¢niho prostoru  q=[q,,q,,q;]' , g€R"

Nachézime se vbodu X=[x,y,z,r,r,,r,]' ,kder=(rollpitch,yaw), Xe€R"

25T Tyl
Pfimou kinematiku pak miZeme popsat jako: x=f(q)
P¥i posunu o AX pak:

X+A X=f(q+Aq)
1ze pak odvodit:

flg+A q)=f(q)+§—ZAq

o x

Kde parcialni derivaci spocteme:
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Tuto matici nazyvame Jakobiho matici (Jakobidn) a plati
AX=JAq
Ag=J"AX
Je to samozrejmé pouZitelné pouze pro malé zmény X.



Singularni body
Jedna se o takové body, kde nelze pouzit diferencidlni kinematiku.

Napr. mala zména X ma velky vliv na zménu q. Nebo bod, kde zména q nema vliv na zménu X.
Anebo bod, kde stejnou zménu X, 1ze dosahnout riiznymi zménami q.

Takovéto body pozname tak, Ze bud’ Jakobiho matice je rovna nule nebo neni definovana. Napf.

nelze spocitat nékterou z parcialnich derivaci.

Témto bodlim se fika Singuldrni body anebo téZ Singularity.
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