
POVZETEK

V tem delu i5demo analitibne reditve inverznega kinematidnega problema za nere-
dundantne robotske manipulatorje opisane z Denavit-Hartenbergovimi parametri.
Matematicen opis problema nam da sistem polinomskih enaib. Za ideal, ki pri-
pada temu sistemu, poi5cemo z Buchbergerjevim algoritmom Grobnerjevo bazo -
trikoten sistem. Ko ta sistem reSimo, dobimo natanko vse re5itve zadetnega sis-
tema. Poleg samega reSevanja inverznega kinematicnega problema si z Grobnerje-
vimi bazami lahko pomagamo pri iskanju optimalnih trikotnih sistemov za razrede
robotskih manipulatorjev. Razlibne stopnje reSevanja inverznega kinematicnega
problema in analiza trikotnih sistemov so predstavljene s primeri v programskih
paketih Mathematica in Maple.
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