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Zagadnienia egzaminacyjne z Robotyki 1

Ruch bryly sztywnej w R? — translacje i obroty.

Parametryzacje obrotéw.

Wspélrzedne jednorodne, sktadanie ruchéw wzgledem osi biezacych i ustalonych.
Kinematyka prosta manipulatora. Algorytm Denavita-Hartenberga.

Kinematyka odwrotna — metody rozwiazywania.

Jakobian analityczny, osobliwo$ci.

Jakobian geometryczny manipulatora.

Miary jako$ci manipulatora.

Dynamika sztywnego manipulatora, formalizm Lagrange’a.

Macierz pseudoinercji ogniwa.

Ograniczenia w ruchu kotowego robota mobilnego — holonomiczne vs. nieholonomiczne.
Ograniczenia Pfaffa, bezdryfowy uklad sterowania.

Sprawdzanie nieholonomicznosci ograniczen, nawias Liego, dystrybucje.

Dynamika kotowego robota mobilnego — model we wspoétrzednych uogdlnionych lub pomocniczych.
Algorytmy sterowania manipulatora we wspétrzednych przegubowych.

Algorytmy sterowania manipulatora we wspétrzednych roboczych.

Dynamika manipulatora o elastycznych przegubach.



