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Singularităţi

Într-un sistem standard cinematic cu 6 axe comandate, sunt
frecvente 3 poziţii diferite de singularităţi. Acestea sunt : poziţia
deasupra capului, poziţia extinsă ş i o poziţie din mecanismul de 
orientare. O caracteristică a poziţiei de singularitate este că, prin
transformarea inversă de coordonate (conversia dintre coordonatele
carteziene ale poziţiei robotului în coordonatele cuplelor cinematice) 
se rezolvă problema ambiguu, prin mai  multe soluţii, chiar dacă s-a
specificat Status şi Turn. Modificări mici de coordonate carteziene în
imediata vecinătate a poziţiei de singularitate determină modificări 
majore ale unghiurilor de rotaţie în cuplele cinematice conducătoare.
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Singularitate în poziţia deasupra capului (poziţie α1)

Aici, punctul de concurenţă al axelor mecanismului de orientare, localizat la intersecţia
axelor comandate A4, A5, A6, este poziţionat direct în centrul de rotaţie al axei 1.

Punctul de concurenţă a axelor
mecanismului de orientare
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Singularitate în poziţia extinsă (poziţie α2)

Punctul de concurenţă al axelor mecanismului de orientare este coliniar cu
linia care uneş te A2 ş i A3. 

Punctul de 
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Singularitate într-o poziţie particulară din mecanismul de orientare (poziţie α5)

În acest caz, axele 4 ş i 6 sunt paralele. Nu este posibil să se determine
poziţii unice ale acestor 2 axe prin transformarea inversă de coordonate

pentru că există un număr infinit de poziţii ale axelor A4 ş i A6. 

 
 


