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L.ancuchy kinematyczne

Wprowadzenie

Najnowsza wersja tego dokumentu dostepna jest pod adresem
e http://users.pja.edu.pl/ denisjuk/

Kinematyka
odwortna
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Wprowadzenie

Wprowadzenie
Kinematyka
Kinematyka
Kinematyka
odwortna

prosta



Kinematyka

Wprowadzenic @ Ruch jednego obiektu wzgledem drugiego, hierarchia ruchu
Kinematyka :
Kinematyka 0 uktad planetarny, manipulatory, postacie ludzkie
prosta :
Kinematyka : W Kinematyka:
odwortna :
[0 prosta

0 odwrotna

4/ 21



Wprowadzenie

Kinematyka
prosta

Modelowanie
hierarchiczne

Pary
kinematyczne

Struktury

Kinematyka
odwortna

Kinematyka prosta
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Modelowanie hierarchiczne

Wprowadzenie

Wielocztonowe tancuchy
Kinematyka

prosta : O czlony potaczone koncami
Modelowanie . ’

hierarchiczne E |:| efektory kOHCOWQ

p : , .
kinomatyczne - O postac¢ artykulowana, artykulacja

Struktury

B Robotyka

Kinematyka
odwortna
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Pary kinematyczne o jednym stopniu swobody

Wprowadzenie g B przegub
Kinematyka . B pa,ra, przesuwal’la

prosta

Modelowanie
hierarchiczne

Pary
kinematyczne

Struktury E \ /
Kinematyka E \/
odwortna : \/
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Pary kinematyczne o dwoch stopniach swobody

Wprowadzenie

B Sprowadza sie do par o jednym stopniu swobody

Kinematyka
prosta

Modelowanie E %
hierarchiczne :

Pary E

kinematyczne :

Struktury .
Kinematyka E
odwortna :

Planar joint

¥ =

7ero-lenoth linkace

Ball-and-socket joint
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Struktury danych

Wprowadzenie

B Drzewo

Kinematyka
prosta

root node <

root arc
O root

Modelowanie
hierarchiczne
Pary
kinematyczne

Struktury

€«----

R

Articulated figure Abstract hierarchical Tree structure

4

A
\

1

-4

Kinematyka
odwortna

&

joint

link
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Krawedz 1 wierzszchotek

Wprowadzenic @ Dwa przeksztalcenia
Kinematyka :

prosta : [0 przeksztalcenie do potozenia ,zerowego” wzgledem
Modelowanie . . . .
hierarchiczne elementu rodzicielskiego
P . . . . .
kinomatyczne - 0 przeksztalcenia artykulacji — wzgledem potozenia
Struktury : ZErowego”
Kinematyka .
odwortna
Arc; Arc; contains
* constant transformation of Link; to
its neutral position relative to Link; ;
e variable transformation responsible
Node; contains for articulating Link;
* a transformation to be applied to
object data to position it so its
point of rotation is at the ,, \
origin (optional) / !
* object data / !
/ \
/ \
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Przyktad

Wprowadzenie

Trzy cztony
A

Kinematyka
prosta

Modelowanie
hierarchiczne

Pary
kinematyczne

Struktury

|

Original definition of root object Root object (Link 0) transformed
(Link 0) (translated and scaled) by 7} to some
known location in global space

Kinematyka
odwortna

—— 1>

Link 1 transformed by 7] to its position
relative to untransformed Link 0

Original definition of Link 1

A

—— >

Original definition of Link 1.1 Link 1.1 transformed by 77 ; 1 ]_ / 2 ]_

to its position relative to

e = e

|



Przeksztalcenia cztonow

Wpr dzeni !
prowadzenie VO — TOVO

Ki tyk /

prosta Vi =Ty

Modelowanie B Vll.l — T0T1T1,1V1,1

hierarchiczne
Pary .
kinematyczne . l 1j (global position and orientation)

Struktury .
Kinematyka C data for Link 0 (the root) )

odwortna

17 (transformation of Link 1 relative to Link 0)

C data for Link 1 )

17 1 (transformation of Link 1.1 relative to Link 1)

( data for Link 1.1 )
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Hierarchia obrotow

Wprowadzenie ; n VO/ — TOVO
oo m V] = ToTi Ry (61)W
Modelowanie 2 @B V]| =TT R1(01)T1.1R1.1(01.1)Vi1

hierarchiczne

Pary
kinematyczne

Struktury

Kinematyka
odwortna
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Druga konczyna

Wprowadzenie

Kinematyka

Link 1.1
prosta

Modelowanie

hierarchiczne

Pary Link 1

kinematyczne
Struktury

Kinematyka
odwortna
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Wprowadzenie

Kinematyka
prosta

Modelowanie
hierarchiczne
Pary
kinematyczne

Struktury

Kinematyka
odwortna

Drzewo

y

C data for Link 0 (the root) )

C data for Link 2.1 ) C data for Link 1.1 )
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Kinematyka prosta

Wprowadzenie

Od korzenia do efektorow
Wykorzystanie stosu

Kinematyka
prosta

Modelowanic ¢ WM Animacji poprzez dzialania na parametrach przeksztatcen
hierarchiczne : . ,

Pary : par kinematycznych (katach obrotéw)

kinematyczne :

Struktury

Kinematyka
odwortna
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Wprowadzenie

Kinematyka
prosta

Kinematyka
odwortna

Analitycznie
Analitycznie

Jakobian

Kinematyka odwortna
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Kinematyka odwrotna

Wprowadzenie

Lancuch przesztywniony
Lancuch niedosztywniony

Kinematyka
prosta

Przestrzen osiagalna
Metoda analityczna
Metoda iteracyjna

Kinematyka
odwortna

Analitycznie

Analitycznie

Jakobian
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Prosty przyktad

Wprowadzenie

Kinematyka
prosta

Kinematyka
odwortna

Analitycznie

Analitycznie

Jakobian
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Rozwigzanie analityczne

Wprowadzenie

Kinematyka
prosta

Kinematyka
odwortna

Analitycznie
Analitycznie

Jakobian

B Dwa rozwigzania
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Jakobian

Wprowadzenie g ] Yy = f(aj‘), gdZie

Kinematyka

prosta : 0 yeR™, zcR”
Kinematyka .
d

kooll”"zna . : Oy1  Oyi Oy1
nalitycznie : D21 D L T
Analitycznie E ay 0y2 8y2 yg
Jakobian : J = — = Ox1 Ox2 T Oxn
0T | o
OYym  Oym OYm
8$1 (9:132 axn
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