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Robotiranyitasok — Vizsgakerdések

Robotikai alapfogalmak

Robotokban hasznalt fobb érzékeldk és beavatkozok (egyenaramu motor,
inkrementalis ado).

Robotikai alapfogalmak: a robot részei, csukldvaltozok tere, munkatér,
szabadsagfok.

Pozicio jellemzése térben. Orientacio jellemzése térben, elemi forgatasok.
Euler szogek, RPY szbgek.

Koordinata transzformaciok. Homogén transzformacié matrixa.

Direkt geometriai feladat. Robotok leirasa, Denavit-Hartenberg paraméterek.
Inverz geometriai feladat.

Inverz és direkt kinematikai feladat, robotok Jacobi matrixa, szingularis
konfiguraciok.

Robotra hat6 eré6k/nyomatékok, inercia. Centrifugalis, Coriolis és surlodasi erd,
gravitacio.

A robotok kinetikus és potencidlis energiaja, Lagrange-féle mozgésegyenlet.
Lagrange-féle mozgasegyenlet, robotok dinamikus modellje, a modell
tulajdonségai.

Robotok iranyitasa

Palyatervezés robotkaroknak. Palyatervezés csuklokoordinatakban,
vilagkoordinatakban.

Polinomidlis palyatervezés.

Robotkarok ponttol pontig iranyitasa. PD + G szabalyozas. Lyapunov tétel.
Robotok ponttdl pontig iranyitasa. PID szabalyozas.

Kiszamitott nyomatékok modszere. Az alapalgoritmus. (2X)

Kiszamitott nyomatékok modszere. BOvités integrator taggal.

Kiszamitott nyomatékok modszere. Iranyitas vilagkoordinatakban.

Mobilis robotok modellezése. Kerekek, a robot felépitése, kinematikai modell,
keréksebesség — robotsebesség transzformacio.

Mobilis robotok kinematikai modellje, mobilis robotok ponttol pontig iranyitasa.
Mobilis robotok kinematikai modellje, palyatervezés mobilis robotoknak.



