Zagad

Laboratorium RobotykKi
nienia obowigzujgce jako przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych

1. Podstawy obslugi i programowania manipulatora Stiubli RX60:

procedura zataczania i wylaczania szafy sterowniczej oraz zasilania napgedow:

o na co nalezy zwrdci¢ uwage,

o jakie pomiary sg potrzebne w systemie sterowania i sposob ich wykonania,
podstawowe zasady bezpiecznego uzytkowania manipulatora i obstuga przycisku
STOP AWARYINY
podstawy obstugi systemu programowania robota Staubli RX60
zadanie proste i odwrotne kinematyki manipulatora o strukturze antropomorficznej
jak oznaczona jest przestrzen konfiguracyjna robota Staubli RX60 a jak zadaniowa
reprezentacja pozycji i orientacji narzedzia robota, sposob definiowania narzgdzia
transformacje jednorodne i ich wlasciwosci, sktadanie transformacji, transformacja
odwrotna
parametryzacja orientacji ZYZ oraz RPY (zadanie proste i odwrotne), definicja funkcji
Atan2 i umiejetnos¢ korzystania z niej
pojecia: kis¢ sferyczna, powtarzalnos¢ i doktadno$¢ pozycjonowania narzgdzia

2. Podstawy obslugi i programowania manipulatora KUKA KR30:

3. Kin
[ ]
[ ]
[ ]

zalaczanie 1 wylgczanie szafy sterowniczej oraz zasilania napedow

obstuga przycisku STOP AWARYJINY i przycisku zezwolenia

podstawowe zasady bezpiecznego uzytkowania manipulatora

podstawy obstugi systemu programowania robota KUKA KR30

zadanie proste i odwrotne kinematyki manipulatora o strukturze antropomorficznej
przestrzen konfiguracyjna, przestrzen zadaniowa: nazwy uktadow i ich znaczenie
reprezentacja pozycji i orientacji narzedzia robota KUKA KR30

na czym polega kalibracja narzedzia

na czym polega i do czego stuzy kalibracja uktadow bazowych

pojecia: kis¢ sferyczna, powtarzalnos$¢ i doktadnos¢ pozycjonowania narzedzia

ematyka i lokalizacja dwukolowego robota mobilnego:

wektor stanu modelu kinematycznego mobilnego robota dwukotowego

sygnaty wejsciowe modelu kinematycznego robota dwukotowego

ograniczenia niecholonomiczne robota dwukotowego: sposob ich okreslania i ich
znaczenie

zaleznosci wigzace predkosci wyroznionego punktu platformy robota z predkosciami
jego kot

procedura odometrii inkrementalnej

zalety 1 wady okres$lania lokalizacji platformy robota na bazie odometrii
inkrementalnej

4. System sterowania robotem mobilnym Mini-Tracker V3:

wektor stanu modelu kinematycznego robota dwukotowego

sygnaly wejsciowe modelu kinematycznego robota dwukotowego
ograniczenia niecholonomiczne poprzeczne robota dwukolowego
zaleznosci wigzace predkosci platformy robota z predkosciami kot robota
sterowanie platformg mobilng w torze otwartym — cechy



generator trajektorii zadanej dla dwukotowego robota mobilnego: definicja trajektorii
zadanej w przestrzeni zadania i sposob jej przeliczania na predkosci kot robota
zasada dziatania systemu sterowania w uktadzie z robotem Mini-Tracker V3

5. Rotacje 3D, transformacje jednorodne i kinematyka manipulatorow:

parametry kinematyczne manipulatorow, notacja DH i ZDH

zadanie proste i odwrotne kinematyki manipulatora (dowolna struktura)

przestrzen konfiguracyjna oraz zadaniowa manipulatora (czym si¢ r6znig)
reprezentacja pozycji i orientacji uktadow wspotrzednych, w tym parametryzacje
orientacji ZYZ oraz RPY (zadanie proste i odwrotne parametryzacji)

definicja, wlasnosci, interpretacje i sktadanie macierzy rotacji

definicja transformacji jednorodnej, sktadanie transformacji, transformacje odwrotne
zadanie proste i odwrotne parametryzacji orientacji

sposob definiowania robota w Robotics Toolbox

najwazniejsze funkcje Robotics Toolbox zwigzane z powyzszymi zagadnieniami

6. Podstawy obslugi i programowania manipulatora Stiubli TX60L:

procedura zataczania i wylgczania szafy sterowniczej oraz zasilania napedow:

o na co nalezy zwroci¢ uwage,

o jakie pomiary sg potrzebne w systemie sterowania i sposob ich wykonania,
podstawowe zasady bezpiecznego uzytkowania manipulatora i obstuga przycisku
STOP AWARYJINY
podstawy obstugi systemu programowania robota Staubli TX60L
zadanie proste i odwrotne kinematyki manipulatora o strukturze antropomorficznej
jakie uktady (jaki typ zmiennych) skojarzone sg z przestrzenig konfiguracyjna robota
Stéaubli TX60L a jakie z zadaniowg
reprezentacja pozycji 1 orientacji narzedzia robota, sposob definiowania narzedzia oraz
uktadow bazowych
transformacje jednorodne i ich wlasciwosci, sktadanie transformacji, transformacja
odwrotna
parametryzacja orientacji ZYZ oraz RPY (zadanie proste i odwrotne), definicja funkcji
Atan2 i umieje¢tnos¢ korzystania z niej
pojecia: kis¢ sferyczna, powtarzalno$¢ 1 doktadnos$¢ pozycjonowania narzedzia

7. Budowanie lokalnej mapy otoczenia — skaner z czujnikiem podczerwieni:

czym jest kalibracja uktadu pomiarowego

charakterystyka statyczna czujnika

wlasnos$ci dynamiczne czujnika

podstawowe parametry statystyczne pomiaroOw

zasada dziatania triangulacyjnego czujnika optycznego SHARP GP2D12

zasada dziatania uktadu pomiarowego do budowy mapy otoczenia z czujnikiem
SHARP GP2D12
transmisja szeregowa (standard RS232)






