gr. A Podstawy robotyki /20p.

Imie¢ i nazwisko: Nr. indeksu:

Dla przedstawionego manipulatora:

Ll e

ot

Wybraé i narysowaé¢ uktady wspétrzednych (1p.)
Podaé parametry Denavita-Hartenberga (2p.)
Obliczy¢ kinematyke prosta manipulatora (4p.)
Znalezé kinematyke odwrotna (dla wybranych
wsp. zewnetrznych) (2p.)

Wyznaczy¢ konfiguracje osobliwe (2p.)

Zdefiniowaé¢ dynamike manipulatora przy zaloze-
niu, ze na koncu efektora umieszczona jest masa
m (pozostale elementy sa niewazkie) (3p.)

Podaé definicje zadania kinematyki odwrotnej manipulatora, wymieni¢ metody jej
wyznaczania (2p.)

Zdefiniuj ograniczenia nieholonomiczne oraz podaj ich przykltady (2p.)

Podaj definicje i przyktady metod rozwigzania zadania planowania trajektorii robota

(2p.)

gr. B Podstawy robotyki /20p.

Imie i nazwisko: Nr. indeksu:

Dla przedstawionego manipulatora:

- L oo

. Wyznaczy¢ konfiguracje osobliwe (2p.)

Wybraé i narysowaé¢ uktady wspétrzednych (1p.)
Podaé parametry Denavita-Hartenberga (2p.)

Obliczy¢ kinematyke prosta manipulatora (4p.) I,
Znalez¢é kinematyke odwrotng (dla wybranych ‘ IZ:
wsp. zewnetrznych) (2p.) ‘ quz

Zdefiniowa¢ dynamike manipulatora przy zatoze-
niu, ze na koncu efektora umieszczona jest masa
m (pozostale elementy sa niewazkie) (3p.)

Zdefiniuj dynamike manipulatora, wymienn metody jej wyznaczania (2p.)
Podaj definicje macierzy pseudoinercji, opisz elementy sktadowe i zastosowanie (2p.)
Podaj przyktady algorytmoéw sterowania robota (2p.)



