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Tato experimentalni tloha vznikla za podpory Evropského socidlniho fondu v rdmci realizace projektu
»Modernizace vyukovych postupl a zvySeni praktickych dovednosti a navykl studentl oboru
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Analyza pohybu a stupid volnosti robotické paze

Zadani ulohy

1) Urcete pocet DoF myoelektrické robotické paze a pocet DoF paZe probanda.
2) Urcete za zjednodusujicich predpokladi velikost sil svald (moment(), ma-li se paze udrzet v

upazeni.

Porovnejte pocet DoF u robotické paZe a paZe probanda, pto celou paZi i pro jednotlivé klouby. dale
spocitejte momenty v jednotlivych kloubech pfi upazZeni paze a opét porovnejte pazi probanda
s robotickou paZi. obé paZe jsou zatiZzeny pouze vlastni vahou.

Méreni a vysledky uvedte do protokolu.
Pomticky

Roboticka paze.

Délkové méfidlo.

Proband.



Postup vypracovani ulohy

Priprava robotické paZze k méreni, pohled na robotickou paZi je na nasledujicich obrazcich:
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Zméreni délky paze a jejich jednotlivych segment( u probanda (studenta) a na robotické pafzi.

Délka paZe probanda se méri v upazeni, méri dalsi (2.) student, méfi se od (predpokladaného) stredu
ramenniho kloubu, proband ma ruku volné (mirné) sevienou (nikoli napnuté prsty ani zatnutou pést).

(Délky segment(l paze probanda cca: nadlokti = 230 mm, predlokti = 230 mm a zapésti = 100 mm).

Zméreni paZze probanda je na ndsledujicich obrazcich:

Roboticka paZze je méfena od zakladové desky, kterou je pfipevnéna k boxu s ovladaci elektronikou. Méfi
se v ,,upaZeni”. Délky jednotlivych ¢asti se méri mezi osami (pricnymi) jednotlivych kloubt a
v konfiguraci, kdy jsou osy kloub(l paze (jeden z jednoosych kloub( nahrazujici odpovidajici rotaci



ramene rovnobéznou s kloubem lokte, kloub lokte a kloub zapésti otoceny tak, aby byla jeho osa
rovnobézna s osou kloubu lokte).

(Délky segment( robotické paze: nadlokti = 150 mm, predlokti = 180 mm a zdpésti = 95 mm).

Zméreni robotické paze je na nasledujicich obrazcich:
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Urceni parametru robotické paZe a vypocet momentU v paZi potifebnych pro udrZeni posice paze
Vv upazeni:



Obdobné jako u probanda se zméfi délky jednotlivych segmentl a zjisti jejich hmotnost a tézisté.

Urceni parametr(l paZe probanda a vypocet moment(l v paZi potfebnych pro udrzeni posice paze
Vv upazeni:

Hmotnosti segmentl paZe probanda se spocitaji dle [1 5.67] kap. 3.6 vzorce (12), koeficienty z [1 5.68]
kap. 3.6 tab.1, vzdalenost tézisté jednotlivych segmenttl [1 5.67] kap. 3.6 a tézisté paze dle [1 5.67] kap.
3.6 vzorce (14). Z toho se vypocitaji momenty v jednotlivych kloubech pfi upazeni. DoF jednotlivych
kloubl paze[1 s.117] kap. 4.3 a moznosti manipulace celé paze dle [15.116] kap. 4.3 vzorce (3), moZnosti

Uchopu nejsou zapocitany.

Vypocteni momentl v odpovidajicich kloubech robotické paze pfi upazeni, a stanoveni DoF
jednotlivych kloub( paze[1 5.117] kap. 4.3 a moZnosti manipulace celé paZe dle [1 5.116] kap. 4.3 vzorce
(3). MoZnosti Uchopu nejsou zapocitany a rozklad odpovidajicich kloubl na jednotlivé rediné vazby je pro
vypocet momentl zjednodusen pouze na odpovidajici (rotacni) spojeni.

Vypracovani protokolu, protokol vypracovavaji studenti rovnou na cviceni.

Pouzita lit.

[1] = Kutilek, P., Zizka, A.: Vybrané kapitoly z experimentélni biomechaniky. CVUT v Praze, 2012[]



