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2자유도를 가진 병렬 매니퓰레이터의 모델링
Modelling of a 2-DOF Parallel Manipulator
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병렬 매니퓰레이터의 기구해석

2개의 병렬 안내 레일을 따라 운동하는 2-자유도 

로봇의 기하학적 모델이 Fig.1에서 보여준다. 

O x

y

A

xA

xB
B

P

E

l1

c

C

al2

l3
l4

q1

q2

Fig. 1 Kinematic model of 2-DOF parallel manipulator

로봇선단(end effector)를 나타내는 점 E xE  yE
의 좌표는 다음 식을 이용하여 구할 수 있다.

 
     cos   cos       (1)

   sin   sin            (2)
 

또한, 점 P의 위치벡터는 다음과 같이 나타낼 수 

있다.
 
             (3)
 

식 (3)로부터 다음과 같은 식을 구할 수 있다.
 

   cos     cos              (4)

 sin     sin                  (5)
 

식 (4), (5)로부터 다음과 같은 식을 구할 수 있다.
 
 sin  cos                 (6)
 

여기서,

  
    

  
  

  
    



 
식 (6)로부터 다음과 같이 식을 구할 수 있다.

                            

  arctan±       (7)

 

식 (7)에서    ≥  을 만족해야 하므

로 다음과 같은 식을 구할 수 있다.

  
  

 ≤   
             (8)

식 (1), (2), (7)로부터    의 값이 주어지면 

로봇 선단의 위치를 알 수가 있다.
역기구학은 점 E의 위치가 알려질 때 변위 

   을 구하는 것으로 우선 식 (2)으로부터 다

음 식을 구할 수 있다.

  arcsin
                    (9) 

 
여기서
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sin  


cos 
   cos

    cos  

식 (5), (9)로부터 다음과 같이 식을 구할 수 있다.

  arcsin
 sin               (10)

식 (6)에서    ≤

 sin  
≤  을 만족해

야 하므로 다음과 같은 식을 구할 수 있다.
 



  
≤ sin ≤

  
                (11)

변위    는 식 (1), (4), (9), (10)로부터 다음과 

같이 구할 수 있다.
 
      cos   cos    (12)

     cos   cos         (13)
 

식 (6), (9), (12), (13)로부터 역기구학의 속도 및 

가속도를 다음과 같이 구할 수 있다.
 


  sin   sin   (14)
                          


 

 sin    sin       (15)
             


  cos   cos   (16)

         sin   sin   


  cos   sin        (17)

         cos   sin  
여기서






 
 





 






 
 sin   




 cos

 






 
 






 


 
 













 
 sin   




 cos cos   sin






 
 sin   



 sin   

 cos 


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