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Cile prace:
Vytvoreni kinematickeho modelu Metromu

Vytvoreni konceptu redundantni modifikace
Metromu bez teleskopickych tycCi

Vytvoreni kinematickeho modelu redundantni
modifikace Metromu

Provedeni kinematické syntézy redundantni
modifikace Metromu



Metrom

« PeéttycCi
« Lepsi vyuziti pracovniho prostoru




1. Vytvoreni kinematického modelu Metromu

 |nverzni kinematika
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3. Kinematicky model modifikace Metromu
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« 2. Pro kazdou uroven jiné uhly
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4. Kinematicka synteza modifikace Metromu

* Nastroj syntézy — optimalizace
* Geneticke algoritmy — GAOT

* Cilova funkce

* Manipulovatelnost



Manipulovatelnost (dexterity)

1
cond (J)

r, =T, r, j> s=Jp

Dext =

§ - vektor rychlosti pohonu

p - vektor rychlosti koncoveho bodu
akcniho organu



Cilova funkce

« Pracovni prostor — krychle o hrané 0,9 m




Optimalizace - parametry
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* Vyska urovne

e Polomér kruznice

* Hranice parametru
<0;2>m



Vysledky

parametr | velikostm] | velikost[m]
varianta 1 | varianta 2
Vi 2 2
v, 2 2
£ 0 0
R, 0,96 0,96
R, 1,14 1,61
R, 2 2







Manipulovatelnost v rovine xy, z = -0,5
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Manipulovatelnost v rovine xz, y = 0,45




Manipulovatelnost v rovine xz, y = - 0,45
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