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KINEMATIKA PARALELNÍCH MECHANISMŮ

Ladislav Pľsek, Radek Knofĺıček*

Tento článek se zabývá problematikou paralelńıch mechanism̊u. Čtenář se seznámı́ se
základńımi vlastnostmi paralelńıch mechanism̊u, s jejich značeńım a rozděleńım podle
nejr̊uzněǰśıch kritéríı. Zvláštńı pozornost je věnována otázkám řešeńı kinematických
problém̊u při navrhováńı paralelńıho mechanismu. V článku jsou uvedeny i některé
metody pro výpočet př́ımé a inverzńı úlohy a metody stanoveńı přesnosti a citlivosti
paralelńıch mechanism̊u.
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1. Úvod

Stroje s paralelńı kinematikou byly navrženy již v šedesátých letech minulého stolet́ı. Od
té doby došlo ke značným změnám nejen v konstrukci, ale i v možnostech jejich praktic-
kého použit́ı. K vlastńımu zavedeńı do výrobńıch linek však nedošlo, nebo ’t bylo nutné řešit
r̊uzné technické problémy, které sebou tato nová konstrukce přinášela. Největš́ı překážkou
v nasazeńı těchto stroj̊u bylo rychlé ř́ızeńı pohybu celého mechanismu. Vysoké rychlosti
a zrychleńı, které se od paralelńıch stroj̊u očekávaly, kladly velké hardwarové i softwarové
požadavky na ř́ıd́ıćı systémy. Původńı elektronické systémy nebyly schopny tyto požadavky
v dostatečné mı́̌re uspokojit. Dı́ky prudkému rozvoji v oblasti elektroniky došlo ke zkvalitněńı
poč́ıtačové podpory návrhu a konstrukce a předevš́ım ke zdokonaleńı ř́ıd́ıćıch systémů stroj̊u
využ́ıvaj́ıćıch paralelńı kinematiky. Tento rozvoj měl za následek širš́ı uplatněńı paralelńıch
mechanismů v praxi, takže se s nimi můžeme setkat i v takových oborech jako např́ıklad
lékařstv́ı, automobilový pr̊umysl, astronomie apod. Dnes se stroje s paralelńı kinematikou
nasazuj́ı zejména v těchto oblastech :
– obráběćı stroje (obr. 1),
– tvářećı stroje,
– měř́ıćı stroje,
– pr̊umyslové roboty (obr. 2),
– manipulačńı technika (obr. 3).

V oblasti výrobńıch stroj̊u a pr̊umyslových robot̊u změnily paralelńı konstrukce tvar
základńıho kinematického řetězce natolik, že tvoř́ı vedle klasických sériových kinematik sa-
mostatnou skupinu.

2. Základńı charakteristika

Jak sám název mechanismu napov́ıdá, u těchto robot̊u jsou ramena řazena paralelně,
tzn. vedle sebe. Výsledný pohyb vzniká součinnost́ı všech ramen ⇒ pohyb jednoho ramene
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