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Основне геометријске карактеристике,
карактеристични вектори РС
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Положај врха хватаљке  H

Карактеристични вектори, двоиндексни је између оса, а једноиндексни 
вектор указује где је средиште маса датог сегмента од дате тачке на оси 
ротације/транслације

Овде  тачка представља                     врх робота 
(хватаљку) 

1nО H 



Модел робота са три степена слободе
референтна (почетна) конфигурација  и произвољна конф. 

Модел робота са седам степена слободе 







Угаона брзина           [Vi]  сегмента
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Означава да се дати вектор израчунава у 
односу на О-ти  тј непокретни координатни 
сустем  
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Извод вектора везаног за сегмент по генералисаној координати *

 Ојлеров образац



Брзина центра инерције крутог тела [Vi]
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Квазибазни  вектор

Види претходни слајд *





Матрични  облик
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Означава да се дати вектор израчунава у 
односу на О-ти  тј непокретни координатни 
сустем  
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