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 Редундантност

 Спољашње и унутрашње координате роботског 
система

 унутрашње координате 
роботског система n

 спољашње координате 
роботског система

 Редундантност роботског система
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, zn m m m  нередундантан роботски систем и 
сва разматрања у оквиру овог 
курса се односе на  ову врсту РС

 Редундантан  -„сувишан“

 број сс у односу на 
манипул. задатак



 Јакобијан матрица трансформације унутрашњих у 
спољашње координате  роботског система

 Посебно разматрамо тзв. базни 
случај (за позиционирање се у 
зимају  Дек. коор.                             
док за оријентацију Ојлерови 
углови
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 Базни случај  за H

 Oпшти случај  за H

1 2 3 4 5 6( , , , , , )q q q q q q

 Тада се за позиционирање 
врха хватаљке Х узимају неке 
друге координате на пример 
поларно- цилиндричне 
координате, док за 
оријентацију могу бити 
Хамилтон-Родригови 
параметри или неки други 



 Директан  кинeмaтички задатак-ДКЗ решавање

 Инверзан   кинeмaтички задатак- ИКЗ решавање

1 2 3 4 5 6( , , , , , ),i iq (t)= f q q q q q q i = 1,2,,...n

 За познате унутрашње координате одредити спољашње 
координате тј коордiнате H ,ДКЗ увек решив!

 За познате спољашње координате            одредити унутрашње 
координате                        задатак није увек једнозначно решив!

 Кинематички модел роботског система



Формирање кинематичког модела РС на „нивоу брзина“

 Јакобијин  матрица 
трансформације  [J]

 Ако се диференцира по времену претходни израз добија се:

где су

где је Јак. матрица [J1] која
одговара случају позиционирања
’-прве 3 координате и [J2]
одговара случају оријентације



 Решава се прво базни случај. 
Процедура  одређивања [J1] се 
спроводи на посредан начин 
(плава линија види слику а не 
на директан начин црвена 
линија.Прво се решава БАЗНИ 
случај а онда веза одређује  
између  

 Решава се базни случај:
 Прво се успоставља веза 

између брзине врха хватаљке 
Vh и генералисаних брзина        
израз (*); са друге стране на 
основу дефиниције [J1] 
матрице добија се (**)

 Одређивање  [Ј1]

Базни случај -позиционирање
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Општи случај -позиционирање
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Општи случај – одређивање [J1]
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Њутнове интерполационе методе
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Применом нумеричке интеграције 
могуће је одредити сада везу између 
спољашњих и унутрашњих координата  
пр. 



Други  део Јакобијана- базни случај   
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 Видети слику
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Сингуларитет за
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Са друге стране добили смо израз за угаону брзину 
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Изједначавањем израза за угаону брзину следи да је

    1
0K Е q






 
   
 
 


 




Општи случај


