
Povzetek

Diplomska naloga ima naslov Pomik konice robota iz ene točke v drugo. Moj
namen je prikazati ta pomik s pomočjo programa Matlab. V diplomski nalogi
bomo povedali od definicije kaj pomeni beseda robot, nekaj informacij o ra-
zvoju robota skozi zgodovino do problemov, ki jih srečujemo pri robotizaciji.

V nadaljevanju pa sledijo glavne vsebine s pomočjo katerih pridemo do
rešitve problema zastavljenega v naslovu diplomske naloge. Glavne vse-
bine so lokalni koordinatni sistemi in transformacije, Newtonova metoda za
reševanje sistemov in predoločen sistem linearnih enačb.

V diplomski nalogi smo obdelali nekaj osnovnih problemov. Dotaknili
smo se transformacije lokalnih koordinatnih sistemov v osnovni koordina-
tni sistem. Temelji na DH sistemu, ki zaradi preglednosti in enostavnosti
prevzema, da je os z zgloba zgolj rotacijski ali translacijski. S tem smo po-
enostavili odločitev, kako postaviti smer zasuka ali smer translacije. Ker je
bila ta smer določena, je bilo potrebno za določitev transformacijske matrike
pozicionirati zglob robota v globalnem koordinatnem sistemu in nato le še
smer osi vrtenja oziroma translacije. S tem je le še potebno, da se dogovo-
rimo kakšno smer naj ima x-os lokalnega koordinatnega sistema, nato pa je
lokalni koordinatni sistem praktično enolično določen. V diplomski nalogi so
zapisani poenostavljeni algoritmi za zapis transformacijiskih matrik. S tem
je gibanje ali pozicija roke robota določena.

V tej diplomski nalogi smo se odločili, da bomo prevzeli le rotacijske
transformacije, čeprav dodatek translacij celotnega problema ne komplicira.
V preostalem delu, kjer je bilo potrebno določiti spremembe kota rotacije v
posameznih zglobih pa pojasnjuje, kako z minimalnimi spremembami rota-
cijskih kotov dosežemo začrtano pot od ene točke v drugo po zapovedani poti.

KLJUČNE BESEDE: koordinatni sistem, linearna enačba, robot, trans-
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