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Emlékezetbol

1. Kodadd, inkrementdlis addk, elényok hatranyok, rajz.
2. Ceruza mozgatasa robotkarral:
Egy robotkar segitségével vizszintes, sik felilletre rajzolunk. Az dbrin lathatd médon egy irdeszkdzt régzitettiink a
robot végberendezéséhez, az engedékenységi keret origdjat az irdeszkdz hegye és a feliilet kontaktuspontjaba
vettiik fel. A feladat egy v. iranyu egyenes vonal rajzolasa, ahol a vonal az y. tengellyel a széget zar be. A
megfeleld rajzolathoz az irdeszkézt fliggdlegesen tartva, va sebességgel kell mozgatni, és fa erével kell a feliilethez
szoritani. A surlédast elhanyagolhatdnak tekintjiik. (15 pont)
a) Mely sebesség (sz8gsebesség) és erd (nyomaték) irdnyokban lépnek fel természetes korlatozasok, és mely
iranyokban kell mesterséges korlatozasokat eldirnunk (a megfelel& oszlopba tegyen X-et)!
b) Hatadrozza meg az egyes sebesség-, szégsebesség-, erd- és nyomatékkomponensek értékét!

Természetes | Mesterséges Erték
korlatozas korlatozas

Vy X sina*vs

vy X cosa*va

Vs X 0

Wx X 0

Wy X 0

W, X 0

fi X 0

f, X 0

fe X fa

Tx X 0

Ty X 0

T. X 0




Egyediili fizikai akadaly a sik fellilet, ami miatt a z irany( mozgas korlatozott: v==0

A megfelels szogfliggvényekkel adddik v, és v, értéke v,-bél.

Az x és y tengely szerinti forgatas miatt a ceruza elddlne.

A z tengely szerinti forgatas nem okoz gondot, de felesleges, ezért legyen 0.

Ahol a sebességnek nincs természetes korlatja, ott az er6 (nyomaték) csak nulla lehet, nincs mit nyomni.
A feladat szbvege szerint z iranyban f, erdvel kell nyomni lefele, az nyomas iranya ellentétes a z tengely

felrajzolasaval, ezért negativ.
Jol latszik a tablazat szimmetridja, a dupla vonal alatt a felsé két oszlop van forditott sorrendben.

c¢) Mely iranyokban alkalmazunk pozicid- és melyekben ergiranyitast? Adja meg az iranyitas szelekcios
matrixat! (1=pozicidiranyitas)

Pozicidiranyitasi iranyok (mesterséges korlat van): vy, vy, Wy Wy, W:

Erdiranyitasiiranyok (természetes korlat van): f,

A féatléban lévo elem 0 vagy 1 attol fiiggden, hogy pozicid- vagy erdiranyitas van abban az iranyban.

A f6atl6 elemeinek sorrendje: v, vy, Vs, W, Wy, W;
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3. Egy mobil robot 3 kerekl omnidirekcionalis hajtassal rendelkezik. Hatdrozza meg az egyes
kerekek sebességét a kovetkezd esetekben:
o v=vx =2w=0

vi=3mfs, Zv=45°, w=0

Kiegészit6 dbraval egyltt, ahol az egyes kerekek sebességvektorai is dbrazolva

vannak.

4. Redukalt lathatdsagi graf: legrévidebb at, élek berajzolasa, pontok berajzolasa az dbraba. (pl.
reflex csiicspontok, bitangens élek).

5. Elméleti feladat: kaszkad szogsebesség szabdlyzds: amire emlékszem: Pl szabdlyzd Ti-je, van-e
statikus hiba, motor atviteli fliggvénye, dram szabdlyozas esetén Ti mennyi lenne.

6. FOXBORO szabalyzé: abra, atviteli fliggvénye, hatar mekkora legyen, illetve programkaéd.



7. Robotkarok mozgatasanal milyen koordinatarendszerek vannak, hogyan lehet valtoztatni, Uj
koordinatarendszerbe tolni?



