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1. Fogalom meghatdrozas 1-1 mondatban:

. humanoid robot

. rotacios csukld

. transzlacids csuklo

° inverz geometriai feladat
. direkt kinematikai feladat
. csuklékoordinata

. pont-pont iranyitas

° folytonos iranyitas

2. Toltse ki a tablazatot az aldbbi dbran |athaté 3 szabadsagfoku robotkar Denavit-
Hartenberg paramétereivel,réviden indokolja az egyes |épéseket, rajzolja be az e
és f egyeneseket!
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3. Majdnem ez a feladat volt azzal a kiilonbséggel, hogy mar teljesen becsavartuk a
csavart és csak egy tau, nyomatéku rahuzas kell neki (nem volt sem sebesség,
sem szogsebesség! )

2. Szereldorobot segitségével egy p menetemelkedésii, imbuszfejii csavart akarunk becsavarni egy menetes furatba.
Tegyiik fel, hogy a csavar mar a furatban van, csavarjuk be a csavart . szigsebességgel! (Tekintsiink el a
surladastal.) A feladat geometriai elrendezését és a felvett engedékenységi keretet az alabbi abra tartalmazza. (15
pont)

a) Mely sebesség (szigsebesség) és erd (nyomaték) iranvokban lépnek fel természetes korlatozasok, és mely
iranyvokban kell mesterséges korlatozasokat eléirnunk (a megfelelé oszlopba tegyven X-et)!
b) Hatarozza meg az egyes sebhesség-, szigsebesség-, erd-, és nyomatékkomponensek értékét!

Természetes | Mesterséges Erték

korlitozas korlitozas

c¢) Mely iranyokban alkalmazunk pozicio-, és melyekben eréiranyitast? Adja meg az iranyitas szelekcids
matrixat! (1=poziciéiranyitas)




3. Egyegyenes sinen kizlekedd rakodorobot 60m-es palyan mozog, maximalisan 5 m/s sebességgel. A
hajtomotor maximalis fordulatszama 1500/ perc, tengelyevel kizvetlen kapcsolatban van egy
5000/ fordulat felbontdsa inkrementdlis ado. Az add optocsatolékon keresztil kapesoladik a
szamitogépben taldlhato irdnydiszkrimindtoros, négyszeres kiértékelés szerint dolgozod szamldloegységhez.
A robot pillanatnyi sebességét a kivetkezd modon képezzik: az operacios rendszer pontosan 1 msec-ként
kiclvassa a robot aktudlis pozicicjat és ezek kilénbségeét képzi, az igy kapott szamérték (kettes
komplemens egész) a sebességgel aranyos.
a) Miaz a maximalis (impulzus-} frekvencia, amire az optocsatolokat meretezni kell az illesztc aramkor

kialakitasakor?

ford ford ford impulsus
max. 1500 =25— = 25 - 5000 - = 125 kH=
perc 5 H Fordulat

Legalabb 10x ekkora frekvenciaju optokat kell hasznalni, tehat 1,25 MHz.

b) Milyen pontossaggal (pl. 1lem) tudjuk meghatarozni azt, hogy hol helyezkedik el a robot a palyan beliil
(az attételek hibdit hanyagoljuk el)7

Maximazlis sebességnél maximalis fordulatszam: 5 mys esetén 25 ford/s
Ha S5m-nek 25 fordulat felel meg, akkor egy fordulat 0,2m.
0,2m

Felb unta's:T
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¢} Legaldbb hany biten kell a pozicidinformaciot (pozitiv egész) abrazolnunk ahhoz, hogy a robot a teljes
palyat befuthassa?
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d] Legaldbb hany biten kell a sebességinformaciot [kettes komplemens egész) abrazolnunk ahhoz, hogy a
robot barmilyen sebessége [-Vawe-H¥mea) esetén helyes eredmeény kapjunk?
inkrement inkr

for
Max. 25%-5&]{!0 -4 = 500 000 ——— = 500

L ms

— 9bit + eldjel = 10 bit

e] Mekkora az a minimalis haladdsi sebesség, amikor a fenti modszer szerint képzett robotsebesség meg
legalabb 2% pontossagu?
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5. Adott egy ilyesmi dbra, tervezzen hozza Pl szabalyzét:




6. Szabalyzos feladat:

Egy robot csukldjaban egyenaramu szervomotort alkalmazunk. A motor iddallanddi: 50 msec és 5 msec.

Tervezzen hozza kéthurkos szé8gsebesség szabalyozast,

a) Allandé szdgsebesség esetén ugras alaki alapjelre az dramban ne legyen statikus hiba és az
aramszahalyozas csdkkentse le a villamos id8allanddt 1 msec-ra. Adja meg az aramszabalyozo atviteli
fiiggvényét. Mi lesz az aramszabalyozasi kor ereddje? Egységugras aram alapjelre lesz az aramban
tullendiilés? Indokolja! Hogyan oldja meg az aramkorlatozast?

Ne legyen statikus hiba -> Pl kell
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Az dramkorlatozas az aram alapjel korlatozasaval torténik.
Az dramban nem lesz tullendiilés, mert W, 045 egytarolos aluldteresztd, valds polus, @, = 90°

b, Ki volt még egészitve egy-két alfeladattal

Az el6z0 aramvezérelt motorhoz tervezzen kiilsd szogsebesseg szabalyozast!
Alkalmazzon PD szabalyozot, 6tszords polusathelyezeési arannyal. Az ergsitését gy
allitsa be, hogy ugras alapjelre az iranyito jel kezdeti ugrasa 25-sz6ros legyen! llyenkor
a szogsebesség beéllasa aperiodikus vagy tullendiil? Ugras alapjelre lesz statikus hiba?



