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Otevreny/uzavreny kinematicky retezec

> Otevrené kinematické fetézce: zadné smycky ve strukture

» Uzavrené kinematické retézce obsahuji smycky
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show graph representation;
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Otevreny/uzavreny kinematicky retezec

> Otevrené kinematické fetézce: zadné smycky ve strukture

» Uzavrené kinematické retézce obsahuji smycky

» Mnoho uzavienych kinematickych fetézcil |ze vyjadfit pomoci otevienych
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show graph representation;


Priklady uzavrenych kinematickych retezcu

https://www.youtube.com/watch?v=v1x64Zgl-hE
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https://www.youtube.com/watch?v=v1x64Zg1-hE

Priklady uzavrenych kinematickych retezcu

https://www.youtube.com/watch?v=mWmbI99IRq8
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https://www.youtube.com/watch?v=mWmbI99IRq8

Priklady uzavrenych kinematickych retezcu

PI

https://www.youtube.com/watch?v=B756Novxejo
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https://www.youtube.com/watch?v=B756Novxejo

Priklady uzavrenych kinematickych retezcu

https://www.youtube.com/watch?v=WmKnnp1xTPg&1list=PLXD3wdKvVE38twjOHvSbQP7UeROMLLqVp
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https://www.youtube.com/watch?v=WmKnnp1xTPg&list=PLXD3wdKvVE38twjOHvSbQP7UeR0MLLqVp

Uzavrené kinematické retezce

> Uzavrené kinematické retézce
> Obsahuji smycky
> Jsou obtiznéjsi na fizeni
» Typicky maly pracovni prostor
> Jsou obtizné&jsi na analyzu
> Vyhody
» Mize byt redundantné pohanén
» Mechanicka vyhoda: rychlejsi, silnéjsi nebo tuzsi

» Griiblerv vzorec Ize pouzit k urceni poctu stupnd volnosti
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Grublertv vzorec

N
npoF =m(L—1)— > ¢
i=1

>

P> [ je pocCet ramen vcetné zemé

» N je pocet kloubt

» m je DoF tuhého télesa (3 pro rovinné, 6 pro prostorové)
>

¢; poCet omezeni poskytovanych kloubem i
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 m=3 for planar, 6 for spatial; 


Grublertv vzorec

nDopzm(L—l)—%ci:m(L—l—N)—i—Zfi
i=1 ‘

L je pocet ramen véetné zemé

m je DoF tuhého télesa (3 pro rovinné, 6 pro prostorové)
¢; poCet omezeni poskytovanych kloubem i

>
>
» N je pocet kloubt
| 4
>
» f; DoF kloubu i
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 m=3 for planar, 6 for spatial; 


Grublertiv vzorec

N N
nDOF:m(L—l)—Zci:m(L—l—N)—i—zfi
=1 =1

L je pocet ramen véetné zemé

N je pocet kloubt

m je DoF tuhého télesa (3 pro rovinné, 6 pro prostorové)

¢; pocet omezeni poskytovanych kloubem ¢

fi DoF kloubu 4

fitc=m

Funguje pro obecné pripady, selhava ale v uréitych konfiguracich - kdyz omezeni
kloubtl nejsou nezavisla
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 m=3 for planar, 6 for spatial; 


Aplikace Griiblerova vzorce

N
nDoF:m(L—l—N)+Zfi
i=1
m - DoF télesa, L - pocet ramen, N - pocet kloubd, f; - DoF kloubu
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 show fixed joint alternative for the first; 


Aplikace Griiblerova vzorce

N
nDoF:m(L—l—N)+Zfi
i=1
m - DoF télesa, L - pocet ramen, N - pocet kloubd, f; - DoF kloubu
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Aplikace Griiblerova vzorce

N
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m - DoF télesa, L - pocet ramen, N - pocet kloubd, f; - DoF kloubu
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 show fixed joint alternative for the first; 


Aplikace Griiblerova vzorce
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Aplikace Griiblerova vzorce
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Aplikace Griiblerova vzorce
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 show fixed joint alternative for the first; 


Priklady kinematickych retezci

» Otevrené kinematické retézce
> Struktura RR, Prostor tkolu R?
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Priklady kinematickych retezci

» Otevrené kinematické retézce

> Struktura RR, Prostor tkolu R?
> Struktura RRR, Prostor akolu SE(2)

QL%‘ Robotika: Uzavrené kinematické retezce
/\J Vladimir Petrik 7/8



Priklady kinematickych retezci

» Otevrené kinematické retézce

> Struktura RR, Prostor tkolu R?
> Struktura RRR, Prostor akolu SE(2)

» Uzavrené kinematické retézce
> Struktura RRRR, Prostor tkolu R!

'\L?Q/‘ Robotika: Uzavrené kinematické retezce
/\J Vladimir Petrik 7/8



Priklady kinematickych retezci

» Otevrené kinematické retézce

> Struktura RR, Prostor tkolu R?

> Struktura RRR, Prostor akolu SE(2)
» Uzavrené kinematické retézce

> Struktura RRRR, Prostor tkolu R!
> Struktura RRRRRR, Prostor tkolu SE(2)

QL?%‘ Robotika: Uzavrené kinematické retezce
/\J Vladimir Petrik 7/8



Priklady kinematickych retezci

» Otevrené kinematické retézce

> Struktura RR, Prostor tkolu R?
> Struktura RRR, Prostor akolu SE(2)

» Uzavrené kinematické retézce

> Struktura RRRR, Prostor tkolu R!
> Struktura RRRRRR, Prostor tkolu SE(2)
> Struktura RRRP, Prostor tikolu R!
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Prostorova inverzni kinematika pro Mitsubishi RV6S

Hange downward limit
(two-dot chain line)
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Posture: J1=J254 =0 43=90

Opening mﬁﬂﬁﬁ‘b—b ce area

If 45* = J2 <157 thep 2 +13% 2= 200" (1)

If1J11 =75 and J2 < 45", then J2 + J3 = +8° (")
I 111> 75" and J2 < 45", then J2 + J3 = 40" °3)
Opening angle imit of the front surface area

If 108" = J1.5 95" and J2 = 123", then J3 = 40" ("4)
If J1 < 105° and J1 > 95", then J2 S 110"

butif 86" 2J2 = 110°, then J2-J3 150" ("8)
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