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Globalni trzisni potencijal robotike















Егзоскелетони



Fig. 3. Hybrid robotic rehabilitation system for reaching movements. (a) SMART device 
combined with FES (figure adapated from [28] ). (b) BAT training based on two parallel bar 
and FES (figure adapted from [29] ). (c) Planar end-effector work- station combined with FES 
[30,33] . (d) Unconstrained 3D workstation based on ArmeoSpring exoskeleton [31] . 



Neuro Arm Robot –први 
хируршки робот у МРИ 
окружењу



Кинематички ланци
 Отворен кинематички ланац без гранања

 Кинематички ланац са гранањем са структуром тополошког 
дрвета

 Затворени кинематички ланац



Примери кинематских парова



Primer dekompozije
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9 DoFs (7 rotations and 2 translations)
- wrist (флексија/екстензија, пронација/супинација, 

радијална/улнарна девијација)
- elbow (флексија/екстензија)
- shoulder(флексија/екстензија, абдукција/адукција, 

медијална/латерална роDOFsтација)-Shoulder: spherical joint –decomposition 
fictive segment without mass with 3 DoFs

Wrist joint: Cardan-Hooke ,
(за 2 Dofs)



Декомпозиција зглобова
 Ручни зглоб

 Кардано-Хуков зглоб 
2сс
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Улазни параметри система крутих тела:

 Број степени слободе
 Структура и типови веза
 Геометрија система
 Распоред маса



Референтна конфигурација



Ортогоналне трансформације координата



 Matrica [A] predstavlja matricu transformacije koordinata tačke M iz 
koordinatnog sistema  u koordinatni sistem Oxyz. 
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matrica transformacije [A] je nesingularna
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Дуални објекти

 Векторски  производ и дуални објект

 антисиметрична Придружујемо специјалну 
матрицу
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