Wprowadzenie do automatyki 1 robotyki
I rok 2003/2004

Tematy na kolokwium

Definicja robota, schemat funkcjonalny robota, manipulator.
Pojecie tancucha kinematycznego, odcinki globalny, regionalny, lokalny.
Klasy potaczen, przeguby i ogniwa.
Symbole i schematy tancuchéw kinematycznych manipulatora.
Manewrowos¢, ruchliwos¢ manipulatora.
Pojgcie redundancji manipulatora, stopien redundancji manipulatora wzglgdem klasy trajektorii.
Wspotrzedne wewngtrzne (naturalne), wspotrzedne zewngtrzne manipulatora.
Przestrzen robocza, kolizyjna, jatowa.
Klasyfikacje robotoéw, generacje, zastosowania.
. Roboty proste i ztozone.
. Podstawowe konfiguracje i typy robotow (kartezjanski, cylindryczny, sferyczny, antropomorficzny...).
. Proste i odwrotne zadanie kinematyki.
. Uktady sterowania robotéw, schemat funkcjonalny, zadania.
. Metody programowania robotow.
. Klasyfikacje uktadéw sterowania robotow.
. Sterowanie PTP i CP.
. Roboty modutowe (np. PR02).
. Hierarchiczno$¢ uktadow sterowania robotow, warstwy i ich zadania.
. Zadania pozycjonowania, przez przestawianie, nadazne.
. Uktady regulacji otwarty i ze sprzgzeniem zwrotnym, obiekt regulacji i obiekt regulujacy.
. Pojecie serwomechanizmu.
. Elastyczne systemy produkcyjne, elementy, klasyfikacje, podsystemy.
. Elastyczny modut, gniazdo, linia.
. Opis i modele matematyczne elementow i uktadéw automatyki.
. Modele wejsciowo-wyjsciowe.
. Liniowos¢, ciaglos¢, stacjonarno$é, dyskretno$é, niestacjonarno$é, nieliniowosc.
. Modelowanie, identyfikacja, model matematyczny.
. Pojecie transmitancji operatorowe;j.
. Przeksztalcenie Laplace’a proste i odwrotne.
. Charakterystyki czasowe jednostkowa i impulsowa.
. Podstawowe cztony dynamiczne, charakterystyki, transmitancje, parametry.
. Transformaty Laplace’a podstawowych funkc;ji.
. Podstawowe wiasnosci transformacji Laplace’a.
. Schematy blokowe i reguly ich upraszczania.
. Pojecie operatorowej transmitancji macierzowe;.
. Pozycjonowanie doktadne, zgrubne, liniowo (na przyktadzie Irb-6).
. Obserwowalno$¢ i sterowalnosé.
. Macierze A, B, C, D.
. Pojecie wektora stanu, wektora wejs¢ 1 wyjsé.

X_NANE D=

0O LY LD LY LY LY LYWW WRNINMNNIMNNIMNININ = = — e s = O
OO I AN RARRWNN—L,OLOOIANREWNN—L,OOVOIAANDWND—O



