Elméleti kérdések robotikabodl

1. Mi a robot? Milyen globalis szerkezeti elemeket tartalmaz egy robot?

2. Mi az alapvet6 kiilonbség a robot és a manipulator k6zott?

3. Szerkezetiket tekintve miként csoportosithatjuk a robotokat?

4. Mik azok az idedlis robot feladatok?

5. Mi az alapvet6 kiilonbség a robot kinematika és robot dinamika kozott?
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. Mivel foglalkozik a robot kinematika? Mi a kinematikai lanc?

7. Robot minimalis konfiguracid fogalma. Magyardzza meg egy kivalasztott konfigurciéra a munkatér

fogalmat.

8. Manipulacids robot esetében a pozicié meghatarozas kérdése

9. Robot kar esetében milyen koordinatakat kilonboztetlink meg?
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Mit takarnak a kovet kezé fogalmak: belsG és kiilsé koordinatak? Mi kéti 6ket 6ssze?

Mit takarnak a kovetkez6 fogalmak: direkt és inverz kinematikai probléma?

Fogalmazza meg a direkt kinematikai probléma fogalmat.

Miért kell homogenizalni a robot leirds matrixos formajat? Mibdl épil fel a homogén leirds matrixa?
Denevit-Hartenberg féle matrix fogalma.

Hatarozza meg a DH matrixot egy rotacidéra és egy transzlaciéra

Osszetett csukld és szegmens szerkezet esetében hogyan hatdrozzuk meg az eredmény

transzformacids matrixot?
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Effektor orjentaciojanak a meghatarozasa.

Magyarazza meg a sematizmust a csuklo és szegmens rendszer leirdsanal.

Inverz kinematikai probléma megfogalmazasa.

Inverz kinematikai probléma megoldasa négykerekd, differencialisan hajtott robot esetében.

Mit takar az a fogalom, hogy robot iranyitas? Milyen elemeket kell, hogy tartalmazzon egy robot,

hogy iranyithaté legyen?
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Hogyan osztjuk fel a szenzorokat a robot iranyitasban?



23.

24,

25.

26.

27.

28.

29.

30.

31.

32.

33.

34.

35.

Enkoder szenzorok

Tavolsagmeérés hogyn a torténik a robot technikdban? Milyen fizikai elveket alkalmaznak?
Gyroscop és gyorsulasméré.

Digitdlis kamera és kamera senzor.

Milyen fizikai elven m{kodd aktuatorokat kiilonboztetlink meg?

Miként szamoljuk egy reduktor, motor és enkdder esetében az elérhetG szabalyzasi érzékenységet?
H hid és a PWM modulator szerepét magyarazak meg a robot irdnyitasban.

PID szabdlyz6 esetében magyarazzak meg egyes rész szabalyzoknak mi a szerepe?

Mit fednek a kévetkezd fogalmak: stratégiai, taktikai és a kivitelezési szint?

Vilag és csuklokoordinatak és derivaltjai kozotti 0sszefliggések -vezessék le.
Decentralizalt PD iranyitas

Modelreferens dinamikus robot iranyitas

Kiszamitott nyomatékok médszere



