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 Спољашње и унутрашње координате роботског 
система

 унутрашње координате 
роботског система

 спољашње координате 
роботског система



 Директан  кинeмaтички задатак- решавање

 Инверзан   кинeмaтички задатак- решавање
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 Директан  кинeмaтички задатак- случај 
позиционирања  

Базни случај -позиционирање
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 Поларно-цилиндричне 
координате

Општи случај -позиционирање





Сингуларна  права z-оса

У сингуларном случају  је



Сингуларитети:



Базни случај -оријентације



Са друге стране имамо сложену
Родригову матрицу 
трансформације у функцији 
унутрашњих координата 
(*)

 Ојлерова матрица 
трансформације 



На основу израза (*)

 Случај сингуларитета , 0, 1, 2, ...k k    


