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Kinematika
 Popisuje:

 póza (pozícia a orientácia telesa v priestore)
 derivácie pózy (rýchlosť, zrýchlenie)

 Nepopisuje:
 sila, silové momenty

 Možné topológie kinematických štruktúr
 sériový kĺbový reťazec
 plne parallelný mechanizmus
 kolesový mechanizmus
 ...
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Reprezentácia pózy

 počet koordinátov
 minimálny počet

 rámec
 štruktúra
 spojenie s členom 
reťazca

 póza rámca voči inému
 pohyblivý
 fixnýX0
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Pozícia a posunutie

 pozícia počiatku rámca i 
voči rámcu j

 posunutie
 ekvivalencia pozície a 
posunutia
 kombinácia posunutíXj
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Orientácia a rotácia
 orientácia rámca i voči j

 

 rotácia
 ekvivalencia rotácie a 
orientácie
 kombinácia rotácií
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Homogénne transformácie
 vyjadriť vektor v i voči j

 opačná transformácia

 kompozícia
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