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Priemyselné roboty a manipulatory, vyuZitie, zakladné mechanické struktury, presnost
a opakovatelnost, pracovny priestor

Tuhé teleso, poloha a orientdcia tuhého telesa v Euklidovskom priestore, odvodenie
rotacnych matic

Eulerove uhly, ZYZ uhly

Homogénne transformacie, kibovy, operaény a pracovny priestor

Priamy kinematicky model, odvodenie modelu pre viac€lankovy rovinny mechanizmus
Metdda Denavit-Hartenberg

Priamy kinematicky model pre antropomorfny robot, sféricky kib

Inverzny kinematicky model, kinematickd redundancia, inverzny model pre
trojélankovy rovinny mechanizmus

Diferencialna kinematika, Jakobiho matica - odvodenie a vyuzitie

Kinematické singularity, kinematicka redundancia, analyticky odvodend Jacobiho
matica

Inverzna diferencidlna kinematika, rieSenia pre kinematicky redundantné mechanizmy
Numerické algoritmy inverznej kinematiky, pseudoinverzia Jacobiho matice,
transpozicia Jacobiho matice

Planovanie trajektdrie, planovanie polohy a rychlosti kibov

Planovanie trajektdrie, planovanie polohy, rychlosti a zrychlenia kibov

Planovanie trajektdrie, lichobeznikovy profil rychlosti kibov

Kontinuum roboty, definicia, hlavné vlastnosti, rozdelenie podla konsStrukcie a
aktuacie, hlavné pristupy modelovania, jednosegmentovy kontinuum robot PCC

model.
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