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Cíle práce:

• Vytvoření kinematického modelu Metromu

• Vytvoření konceptu redundantní modifikace 
Metromu bez teleskopických tyčí

• Vytvoření kinematického modelu redundantní 
modifikace Metromu

• Provedení kinematické syntézy redundantní 
modifikace Metromu



Metrom

• Pět tyčí

• Lepší využití pracovního prostoru



1. Vytvoření kinematického modelu Metromu

• Inverzní kinematika

• Metoda 

transformačních matic 
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2. Modifikace

• Modifikace prutů

• Redundance



3. Kinematický model modifikace Metromu

• Tři výškové úrovně

• Různá počáteční rozmístění

• 2 varianty:

1.  Pro všechny úrovně stejné 

úhly

3


 ba

c



• 2. Pro každou úroveň jiné úhly
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4. Kinematická syntéza modifikace Metromu

• Nástroj syntézy – optimalizace

• Genetické algoritmy – GAOT

• Cílová funkce

• Manipulovatelnost



Manipulovatelnost (dexterity)

- vektor rychlostí pohonů 

- vektor rychlosti koncového bodu 

akčního orgánu 
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Cílová funkce

• Pracovní prostor – krychle o hraně 0,9 m
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Optimalizace - parametry

• Výška úrovně

• Poloměr kružnice

• Hranice parametrů

<0;2> m



Výsledky

parametr velikost[m]

varianta 1

velikost[m]

varianta 2
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Dvě varianty – schéma s pracovním 

prostorem - Matlab
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Manipulovatelnost v rovině xy, z = -0,5



Manipulovatelnost v rovině xz, y = 0,45



Manipulovatelnost v rovině xz, y = - 0,45
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