AUTONOM ROBOTOK ES JARMUVEK ZH (minta)
ZH idépontja: 2009.04.15, 10.00-12.00, helye: 1E/213

Neév:
Neptun kod:
Alairas:
Fel.:ada; . Max. pont I Elért pont
i 2 4
2 4
3. 5
4, 5
5. 6
6. 6
7k 10
. 10
Szumma 1-8 50
Pont Osztalyzat
0-12 1
13-20 7.
21-30 3
31-39 4
40-50 5

FIGYELEM: A vélaszoknak a kérdések sorrendjében kell kovetkezniiik. Az sszetlizott
anyagot megbontani tilos.



ZH KERDESEK (minta)
AUTONOM ROBOTOK ES JARMUVEK

I A Denavit-Hartenberg alak értelmezése (paraméterek és magyardzd rajz). A szomszédos
szegmensek kozotti T, kifejezése a paraméterekkel, elemi forgatasok ¢s eltolisok
szorzataként. Ellentrizze, hogy a szorzasok elvégzése utdn a kbvetkezo eredményre jut-e,
és hiba esetén adja meg a helyes eredményt:
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9. Az orientécié jellemzése dltaldnos irdnyu tengely (¢, [f]=1) koriili forgatdssal (¢). A

Rodrigues-képlet és mitrixa. Az inverz Rodrigues feladat megolddsa. Az orientdcios hiba
szAmitdsa Descartes koordinatakban tdrteno iranyitds esetén eldirt A, €s (mert vagy

szamitott) aktudlis 4 orientdci6 eseten.

3. A pozicionlo és orientdlé részfeladatra bont4s elve egy ponton dtmend utolsé hdarom
rotdciés csukld esetén, ha a 4, €s d Denavit-Hartenberg paraméterek nemnullak:

kiindul4si feladat, mértékado koordindtarendszerek és Denavit-Hartenberg paraméterek, a
levezetés elve, az algoritmus lépései a dekompozicié alapjaul szolgdld egyenletekkel.

_ Pozici6, sebesség és gyorsulds algoritmus. Hogyan hatarozhato meg a J Jacobi matrix a
parcidlis sebességekbdl és a parcidlis szigsebességekbol? J ! szamitdsa redunddns
szabadsagfokok esetén.

5. Az ARPS rendszer koncepcidja, a pozicid és orientacio definidlasi elve. Egy palettazasi
feladat szdméra betanitottdk a conveyor PICKUP felvevé pozicidjat és a 3x3 rekeszt
tartalmaz6 paletta elsb rekeszének PALORG bézispontjt. A rekeszek x; €s y, iranyban

100 mm-re vannak egyméstél. A conveyor inditdé és kész jele GOCON és CONRDY
(cimiik: 1). Adja meg a palettizasi feladat sémajat és a palettazo program megvalositasat
ARPS nyelven, keretprogramra és mozgdst megval6sitd szubrutinra bontva.

6. A kiszimitott nyomatékok modszere (nemlineédris szétesatolds a csuklok terében). Az
algoritmus centralizalt és decentralizalt részei. A decentralizalt rész szabalyozé
paramétercinek megvélasztdsa, A paraméter bizonytalansgok hatasa.

7. Robotok onhangolé adaptiv iranyitisa. Az irdnyitasi térvényben hasznalt dinamikus
modell alakok, fiiggetlen paraméterek. Az irdnyitdsi t6rvény alakja és a benne alkalmazott
elvek. A stabilitisvizsgilatndl hasznalt ¥(r) Ljapunov fiiggvény és derivéltja. Az
adapticios térvény.



8. Egy derékszdgi koordinatés karbél és Euler kézbal 4ll6 robot geometriai

modellje
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homogén transzforméciokbél meghatarozhato.

A robot ki van egészitve egy megfogoval, amely egy targyat tart (7508 ). El6 van frva a

robot elhelyezkedése a bazishoz képest (7, ,), valamint a targy végpontjanak pozicidja és
orientdcidja a bazishoz képest (T o, ).

Bemeneti adatok (dimenzidk: hossz=[cm]):
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Keresett:

a) Egy tetszbleges T homogén transzformécio orienticidjét jeldlje A € pozicidjat p.
Adja meg (képletszeriien), mi lesz a 7' homogén transzformécid orientécioja és
pozicidja.

b) Rajzolja fel a technolbgiai feladathoz tartozo robotgrafot. Hatdrozza meg a 7y,
homogén transzforméciot a robotgraf felhasznaldsdval a megadott adatok alapjan

(numerikusan). | sy
c) Oldja meg az inverz geometriai feladatot (numerikusan): Tog#t>¢. LIOIras:

0° <q, <180°, i=456.



