1. Zakladni schéma kalibrace
Vazbové rovnice lze zapsat ve tvaru

F(d,S,V) =0, (1.1)

kde d jsou rozméry mechanismu, S jsou zméfené souradnice z ¢idel, V jsou polohy koncového bodu

manipulatoru.

Prvni ¢len Taylorova rozvoje rovnice (1.1) podle neznamych (kalibrovanych) souradnic d:

F(d,S,V) +J48d + .= 0. (1.2)

Pro i-tou iteraci Newtonovy metody pak plati

8d; = (Jai' Jar) Hai" o1, (1.3)

kde

8r =J48d = —F(d,S,V). (1.4)

Nové kalibrované rozméry se pak vypocitaji podle vztahu

di+1 = di + Sdl (15)

2. Priklad

Vazbové rovnice:

U mechanismu na obrazku zkalibrujte polohu
bodu A, délky ramen 2, 3 a ,offsety”
inkrementdlnich  ¢idel v rotacnich vazbach.
K dispozici mate zaznam 1z pfesného méreni
polohy koncového bodu P s pfislusnymi uadaji
z Cidel.

Dano: zmérené polohy bodu P s udaji z Cidel o,,

@3, odhady parametr(i X, Ya, |2, 13, ®20, P30

Urcete: presné hodnoty parametrl X, ya, |, I,
$®20, P30.

fy: Xp 1 - cos(@z + @z0) +13 - cos(@z + P20 + @3+ P30) —Xp =0 (2.1)

fa: ya 1z - sin(@z + @30) + 13 - sin(@z + @20 + @3 + @30) —yp =0 (2.2)



Jacobidn (transponovany zapis)
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