POVZETEK

Diplomsko delo na zac¢etku govori malo na splosno o zgodovini robotike in o sistemu de-
lovanja robotov. Kasneje se usmeri v raziskovanje delovanja robotske roke. Ta ima vec
segmentov povezanih s sklepi, ki dovoljujeo razli¢na gibanja(rotacije za razli¢ne kote). Vsak
od teh segmentov je torej umescen v svoj koordinatni sistem. Izrazimo polozaj skrajnega
konca roke glede na zacetni polozaj zacetka roke in obratno. Da to uspemo, moramo bolj
podrobno pogledati ortogonalne matrike in menjavo baze za premikanje iz enega koordi-
natnega sistema v drugega.

Predstavimo tudi nakaj primerov uporabe robotske roke.

Matemati¢ni problemi v ozadju robotskega gibanja posegajo tudi na podrocja analize, ki
pa jih v nalogi le nakazemo.
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