OPIS POZYCJI I ORIENTACJI OBIEKTOW W PRZESTRZENI

POJECIA PODSTAWOWE

Globalny uklad wspotrzednych

nieruchomy uktad wspotrzednych zwigzany z ziemia, niezalezny od ruchu robota

Uklad wspotrzednych podstawy

nieruchomy uktad wspotrzednych zwigzany z podstawg robota

uktad
globalny

podstawy

Poza, ang. pose — pozycja i orientacja obiektu

e jest wzgledna — zalezy od wyboru ukiadu odniesienia,
e moze by¢ jednoznacznie opisana (przy zatozeniu, ze obiekt jest brylg sztywna) po zwigzaniu z
obiektem uktadu wspotrzednych i opisaniu jego pozycji i orientacji w uktadzie odniesienia.
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Pozycja obiektu

jest jednoznacznie okre$lona trzema wspotrzednymi opisujagcymi potozenie poczatku uktadu
zwigzanego z obiektem w uktadzie odniesienia

Orientacja obiektu

moze by¢ opisana np. za pomoca katow Eulera (3 parametry).
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KATY EULERA

Procedura okreslania katow:
start: uktad B pokrywa si¢ z uktadem A
1. wykonywany jest obrét wokoét jednej z osi uktadu B o kat «
2. wykonywany jest obrot wokot jednej z osi uktadu B o kat 5
3. wykonywany jest obrot wokot jednej z osi uktadu B o kat y
Uwagi
Teoretycznie mozliwych jest 33=27 kombinacji osi obrotu: XYZ, XYX, XZY, XZY,YXZ, YXY,YZX,YZY,
ZYX,ZYZ,ZXY,ZXZ ..., najczescie] wykorzystywane sekwencje: ZYX, ZYZ, XY Z.

Katy Eulera ZYX

obrot wokot X 52
obrét wokét ¥ s /
o kat f = 90°
obrét wokét Z /
o kat a« = 180°

Orientacja uktadu B w uktadzie A

Z(180°)Y(90°)X(90°)
, Z
ISO 9787 ... uktady wspotrzednych 4\
katy dodatnie okreslane sg zgodnie o
Z regutg sruby prawoskretnej
X Y
14 B
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PRZYKLAD

Odczytaj pozycje i orientacj¢ uktadu narz¢dzia w uktadzie podstawy robota przedstawionego na ponizszym
rysunku.
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Pozycja
(=200, —500, 300)

Orientacja

Z(—90°)Y(0°)X(180°)
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