
Генералисане силе роботског система

 Систем сила који делује 
на дати роботски сегмент



 Виртуални рад разматраног система сила

 Главни вектор  и главни момент система сила срачунатог у односу на редукциону 
тачку Ci

 Роботски систем- отворени кинематички ланац без гранања
Генералисане координате  су независне . 

 Са друге стране виртуални рад свих система сила РС је                     (*) 
 где је са          дата генералисана сила  

 (**)

 Изједначавањем израза  (*) и (**)  следи да је 
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 Ако је систем сила потенцијалан, са потенцијалном енергијом 

 Генералисане силе од сила теже роботског система

 Главни вектор  а главни момент је 

(А)

(B)

 добија се израз познат из аналитичке механике  
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 2 начин: гравитационе силе су  потенцијалне, са потенцијалном енергијом 
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 Укупна потенцијална енергија  РС је 
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Генералисана сила од сила у опрузи

 Између тачака                                 везана је опруга крутости  c
слободне дужине l0,
где је потенцијална енергија   
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Како је                                 



Такође, види слику 

Заменом, коначно добија се



 Генералисана сила од  система  погонских сила

Детаљније




