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Moze se reéi da je ostvarivanje jednostrukog kinemati¢kog lanca u stvari simuliranje jednog dijela kostura
Covjeka npr. ruke, noge ili kicme. Spajanjem viSe takvih lanaca moze se ostvariti i Covjekov kostur.

2. JEDNOSTRUKI KINEMATICKI LANAC

Najprije da objasnim Sto je kinematika. Kinematika je jedan od pristupa animiranja modela. Model treba
biti sastavljen od odredenog broja zglobova povezanih ¢vrstim vezama. Svaki zglob moze imati jedan do
tri stupnja slobode, ovisno o broju osi oko kojih moze rotirati.

Jednostruki kinemati¢ki lanac je niz zglobova povezanih &vrstim vezama ali koji nema grananja, tj. iz
jednog zgloba se nikada ne Sire dva (ili viSe) segmenta (ili kinematicka lanca).

Postoje dvije vrste kinematike: unaprijedna i inverzna kinematika.

Unaprijedna kinematika zadaje to¢nu poziciju zgloba te kut za koji je zakrenut, i to za svaki zglob od kojeg
je model sastavljen, iz ¢ega ako znamo duzinu pojedinog segmenta mozemo izracunati krajnju tocku
modela, i to je izvedivo u jednom koraku.

Inverzna kinematika polazi od sasvim druge strane. Kod inverzne kinematike poznata je tocka za koju bi
htjeli da bude krajnja to¢ka modela i poznate su duzine pojedinih segmenata, a potrebno je izraCunati
pozicije zglobova i njima pripadajée kuteve. Taj problem nije jednostavan i nerijetko ima beskonacno
rieSenja.

Primjer:

UNAPRIJEDNA KINEMATIKA

rame - O stupnjeva

lakat - O stupnjeva

Saka - 0 stupnjeva

kaZziprst - ispruzen

gje je vrh kaziprsta? INVERZNA KINEMATIKA

vrh kaziprsta je na nosu.

kaziprst - ?

Saka - ?

lakat - ?

rame - ?

Problem inverzne kinematike moZe se predstaviti kao minimizacija funkcije koja predstavlja odstupanje
krajnje toCke modela od ciljne tocke, a to bi u stvari bila minimizacija funkcije s n varijabli. To je zahtjevan
problem, a nama bi trebalo §to brze rjeSenje zato $to je izraCunavanje polozaja zglobova u stvari samo
jedan dio sloZenije cjeline.

Ovaj program sam razvijao na racunalu s procesorom koji radi na 233 MHz, Sto danas bas i nije neka
snaga. Dakle, ako uspijem napraviti model koji ¢e na mom rac¢unalu raditi dovoljno brzo, onda ¢e se na
brzim procesorima moci ostvariti jo§ kompliciraniji i realniji model.
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