Robotiranyitas rendszertechnikaja
Vizsga
2020. januar 8.

1) Adja meg a kovetkezd robotikai alapfogalmak 1-1 mondatos értelmezését / magyarazatat!
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Humanoid robot
Rotacids csuklé
Transzlaciés csuklo
Pont-pont iranyitas
Folyonos palyairanyitas
Inverz geometriai feladat
Csuklokoordinata

) Direkt kinetnatikai feladat

Decentralizalt szeréhaijtas.
Hibrid pozicio- és eréiranyitas
(10 pont)

2) Egy egyenes sinen kozlekedd rakoddrobot 60 m-es palyan mozog, maximalisan 5m/s
sebességgel. A hajtomotor maximalis fordulatszama 1500/perc, tengelyével kdzvetlen
kapcsolatban van egy 5000/fordulat felbontasu inkremtalis ad6. Az adé optocsatoldkon
keresztll kapcsolddik a szamitogepben talalhaté iranydiszkriminatoros, négyszeres
kiértékelés szerint dolgoz6 szamlaléegységhez. A robot pillanatnyi sebességét a kovetkez6
modon képezzuk: az operacios rendszer pontosan 1 msec-ként kiolvassa a robot aktualis
poziciojat és ezek klldénbségét képezi, az igv kapott szamerték (kettes komplemens egész)
a sebesseggel aranyos.

e)

Mi az a maximalis (impulzus-) frekvencia, amire az optocsatolékat méretezni kell az
illeszté aramkdr kialakitasakor?

Milyen pontossaggal (pl. 1 cm) tudjuk meghatarozni azt, hogy hol helyezkedik el a
robot a palyan belll (az attételek hibait hanyagoljuk el)?

Legalabb hany biten kell a poziciéinformaciot (pozitiv egész) abrazolnunk ahhoz,
hogy a robot a teljes palyat befuthassa?

Legalabb hany biten kell a sebességinformaciot (kettes komplemens egész)
abrazolnunk ahhoz, hogy a robot barmilyen sebessége (-Vmax..+Vmax) esetén
helyes eredményt kapjunk?

Mekkora az a minimalis haladasi sebesség, amikor a fenti médszer szerint képzett
robotsebesség még legalabb 2% pontossagu?

(Valamennyi valasz csak képlettel, szamitassal, magyarazattal tértént levezetés esetén
fogadhaté el !)

(15 pont)



3) A kbvetkez6 kérdések a miiholdas helymeghatarozé rendszerek tulajdonsagaira
vonatkoznak.

a)

Legalabb hany mihold tavolsagat kell ismerjuk a helyzetink meghatarozasahoz
(tegyuk fel, hogy [1=0) ?
Milyen tér- ill. sikgorbék mutatjak helyzetlinket az 1, 2, ... miholdaktol mért
tavolsagunk ismeretében ?
(Valaszat illusztralja egyszerl vazlatok segitségével- ez is sziikséges a maximalis
pontszamhoz!) Legalabb hany miihold tavolsagat kell ismerjik helyzetink
meghatarozasahoz, ha van id6eltolédas az adok és a vevd oraja kozott a (L1#0) ?
Milyen O0sszefiiggéseket ismer a helyzetink (x, y, z), a mdholdak helyzete (Xi, Yi, Zi),
a mért pszeudotavolsagok (Di) és a [J id6eltolodas kozott ? Milyen értékeket vehet fel
i minimalisan és altalaban ?
Ismertesse a legerterjedtebben hasznalt rendszer P/Y, C/A és D jeleinek
tulajdonsagait (melyik vivén szerepel, hany bites kddolas, milyen pontossagot jelent),
illetve az altaluk hordozott informacidkat!

(15 pont)

4) Az alabbi abra egy mobil robot kétdimenzios diszkrét allapotterét reprezentalja egy
foglalsagi racs formajaban. A fekete cellak tiltott, a fehér (lires) cellak szabad allapotokat
jeldlnek. A robot a "0"-val jeldlt kezdeti allapotban van, és a vastag keretes, halvanyszurke
cellaval jeldlt célallapotba kell eljutnia. Allapotatmenetek az oldalszomszédok és atlés
szomszédok iranyaba lehetségesek. Ezt a kezdeti allapotnal az abran is jeldltik, és ez a
mintazat érvényes az allapotgraf minden részén a szabad allapotok ko6zo6tt. Alkalmazzon
szélességi keresést a célallapotba vezetd ut megtalalasara!

a)

Jarja be az allapotgrafot a szélességi keresés modszerével addig, amig el nem éri a
célt! Mindem érintett cellaba irja be a kezdeti allapottél az adott allapotig szlikséges
Iépések szamat!

Hany Iépésbél all a megtalalt utvonal?

Rajzolja be a megtalalt utvonalat a kezdeti és a célallapot k6zo6tt!

(15 pont)



5) A kovetkezd allitasok a tanult diszkrét mozgastervezési modszerekkel kapcsolatosak.
Jeldlje minden allitasnal, hogy melyikre igaz a kdvetkez6k kozil (t6bb megoldas is lehet jo
egy sorban):

a) Szélességi keresés

b) Mélységi keresés

c) Dijkstra-algoritmus

d) A* algoritmus

(minden j6 valasz = 1 pont, minden rossz valasz = - 1 pont)

Allitas Megoldas

FIFO buffert alkalmaz a soron kévetkezd allapot kivalasztasara

LIFO buffert alkalmaz a soron kévetkez6 allapot kivalasztasara

Minimalis szam( lépésbdl allé mozgassorozatot szolgaltat

Optimalis (pl. legrovidebb) utvonalat szolgaltat

Heurisztikus keresési moédszer

Minden esetben szisztematikus keresést hajt végre

Minden egyes iteracioban becsli a teljes ut koltségét

(10 pont)

6) A szabalyozasokban el6éfordul6 telitddéssel (korlatozassal) kapcsolatban:

Mi a hatasa?
Mi az elintegralédas (integrator wind-up)?
Milyen mérészamokkal tudjuk jellemezni?
Mi a hatasa?
Mi a kikuszdbdlés altaldnos modszere?
Mutassa be egy programon, amelyben egy Pl szabalyozét elemi médon, egy
memoria rekeszben végzett 6sszegzéssel valdsit meg!
(20 pont)

7) A NOKIA-PUMA robot programozasaval kapcsolatos kérdések:

Mi ARPS?
Milyen funkcioi vannak?
Mi a koordinata pont?
Mi a preciz pont?
Miért nem lehet a LOC utasitassal preciz pontot atalakitani koordinata pontta?
Hogyan lehet a m(ikdédé robottal az el6z6 feladatot megoldani?
A kézi vezérlével milyen koordinata rendszerekben lehet mozgatni a robotkart?
Mi FREE gomb hatasa?
(15 pont)



