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Tematyka wyktadu

1. Wiadomosci wstepne

1.1. Robotyka

1.2. Pojecia podstawowe

1.3. Robot przemystowy

1.4. Przeglad zastosowan robotéw
2. Kinematyka

2.1. Pozycja i orientacja bryty
sztywnej

2.2. Macierz rotacji
2.2.1. Rotacje elementarne
2.2.2. Reprezentacja wektora
2.2.3. Rotacja wektora
2.3. Sktadanie rotacji
2.4. Katy Eulera
2.4.1. Funkcja Atan2
2.4.2. Katy Z2YZ
2.4.3. Katy Roll-Pitch-Yaw
2.5. Reprezentacja 0s$-kat
2.6. Kwaterniony jednostkowe
2.7. Transformacje jednorodne
2.8. Zadanie kinematyki prostej

2.8.1. Otwarty tancuch
kinematyczny

2.8.2. Opis ogniwa manipulatora

2.8.3. Notacja Denevita-
Hartenberga

2.8.4. Zmodyfikowana notacja
Denevita-Hartenberga

2.9. Kinematyka typowych struktur
manipulatoréw

2.9.1. Manipulator planarny 3DOF

2.9.2. Manipulator o strukturze
rownolegtej

2.9.3. Manipulator sferyczny

2.9.4. Manipulator antropo-
morficzny

2.9.5. Nadgarstek sferyczny
2.9.6. Manipulator Stanford

2.9.7. Manipulator antropo-
morficzny z nadgarstkiem
sferycznym

2.10. Przestrzenh konfiguracyjna a
przestrzen zadania

2.10.1. Przestrzen robocza

2.10.2. Redundancja
kinematyczna

2.11. Kalibracja kinematyki

2.12. Zadanie odwrotne
kinematyki

2.12.1. Planarny 3DOF

2.12.2. Manipulator z
nadgarstkiem sferycznym

2.12.3. Manipulator sferyczny
2.12.4. Antropomorficzny
2.12.5. Nadgarstek sferyczny
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. Kinematyka rézniczkowa i statyka
3.1. Jakobian geometryczny
3.1.1. Pochodna macierzy rotacji
3.1.2. Predkos¢ ogniwa
3.1.3. Przyspieszenie ogniwa
3.1.4. Wyznaczanie jakobianu

3.2. Jakobiany typowych
manipulatoréw

3.2.1. Planarny 3DOF
3.2.2. Antropomorficzny
3.2.3. Stanford

3.3. Osobliwosci kinematyczne
3.3.1. Dekompozycja osobliwosci
3.3.2. Osobliwosci nadgarstka
3.3.3. Osobliwosci ramienia

3.4. Analiza redundancji

3.5. Odwrotne zadanie kinematyki
rozniczkowej

3.5.1. Manipulatory redundantne
3.5.2. Osobliwosci kinematyczne
3.6.Jakobian analityczny

3.7.Algorytmy rozwigzujgce zadanie
odwrotne kinematyki rozniczkowej

3.7.1. Odwrotnos$é/pseudoinwersja
jakobianu

3.7.2. Jakobian transponowany

3.7.3. Btad orientacji

3.7.4. Poréwnanie algorytméw
3.8. Statyka

3.8.1. Dualnos¢ kineto-statyczna

3.8.2. Transformacja predkosci i
sit

3.8.3. Zamkniety fanncuch
kinematyczny

3.9. Elipsoida manipulowalnosci

. Planowanie trajektorii ruchu robota

4.1. Uktady holonomiczne i
nieholonomiczne

4.2. Projektowanie trajektorii we
wspotrzednych przegubowych

4.3.Planowanie trajektorii w
przestrzeni zadania

4.4. Algorytmy iteracyjne
rozwigzywania zadania
odwrotnego kinematyki w
planowaniu trajektorii zadanej

. Rodzaje i budowa robotow

5.1. Struktury manipulatoréw

5.2. Elementy sktadowe robota i
chwytaki

5.3.Zagadnienie modelowanie
5.4. Struktura sterowania
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