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Cel

Celem niniejszego ¢wiczenia jest poznanie przeksztalcenia jednorodnego umozliwiajacego

rOwnoczesna zmiane polozenia oraz orientacji obiektu.

Wstep teoretyczny

Wyznaczajac trajektorie ruchu koncowki technologicznej manipulatora jesteSmy zaintereso-
wani usytuowaniem obiektow w jego (trojwymiarowej) przestrzeni roboczej. Obiektami tymi
sa cztony manipulatora, narzedzia ktérymi robot operuje, przedmioty znajdujace sie w jego
otoczeniu. Obiekty te opisane sg przez dwa atrybuty: pozycje i orientacje. W celu matema-
tycznego opisu tych atrybutoéw do kazdego z obiektow (rys. 1) przypisujemy uktad wspol-
rzednych. Uktady wspotrzednych przypisane do obiektow sa najczesciej prawoskretnymi kar-
tezjanskimi uktadami wspotrzednych prostokatnych.
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Rysunek 1: Przypisanie uktadéw wspotrzednych do obiektow



Przeksztalcenie jednorodne

Najbardziej ogélny przypadek przemieszczenia uktadu wspotrzednych moze by¢ wyrazony
przez kombinacje czystego przesuniecia i czystego obrotu, co okresla ruch sztywny (rys. 9).
W wyniku przesunieciu uktadu {0} o wektor °p,; powstaje uktad {’}. Uktad {1} otrzymano
przez obrét uktadu {’} zgodnie z macierza obrotu °R;. Zwigzek pomiedzy dowolnie wybranym

punktem A w ukladach {0} i {1} ma postac

ra="py; +°Ri 'ty (1)

Przeksztalcenie to definiuje ruch sztywny. Zapis definiujacy ruch sztywny jest bardziej zto-
zony, niz zapis samych przesunie¢ lub samych obrotéw. Aby go uprosci¢ zapisuje sie go w

postaci zwartej jako
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lub jeszcze prodciej:
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gdzie: 0 = [0 0 0]. Macierz "H; nazwana jest macierza jednorodna przeksztalcenia. Wek-

tor °I'4 nazwany jest reprezentacja jednorodna wektora °r 4. Macierz odwrotna do macierzy

przeksztalcenia jednorodnego (przeksztalcenie odwrotne) przybiera postac
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Zadania do wykonania

Zadanie 1

Dla warunkéw okreglonych na rys. 2 znajdz nastepujace macierze jednorodne: a) “Hy, b) °H,,

C) 1H2, d) 2H0.
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Rysunek 2: Przyporzadkowanie uktadéw wspotrzednych do bryty

Zadanie 2

Dla danych °H; i °Hj z zadania 1 napisz w programie Matlab skrypt (m-plik) ktory narysuje
uktady wspolrzednych {0}, {1} i {2} oraz bryle z rys. 2 korzystajac z funkcji
PR_ RysujUklad Wspolrzednych oraz whudowanej funkcji patch.

Zadanie 3

Napisz w programie Matlab skrypt ktory przesunie i obréci bryte z rys. 1 na podstawie

zadanej macierzy jednorodnej przeksztatcenia H.

Zadanie 4

Przyjmijmy, ze przeksztalcenie “H; (rys. 3), opisuje uktad przyporzadkowany do chwytaka

manipulatora {1}, wzgledem podstawy manipulatora {0}. Znamy réwniez polozenie blatu



stolu w przestrzeni wzgledem podstawy manipulatora, poniewaz znany jest opis uktadu {2},
zwigzanego ze stolem, w postaci macierzy “H,. W koncu, znamy takze potozenie uktadu
zwigzanego ze $rubg lezaca na stole wzgledem ukladu stolu, opisane przez *Hs. Wyznacz

pozycje i orientacje §ruby wzgledem chwytaka manipulatora 'Hs.
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Rysunek 3: Manipulator siegajacy po $rube
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