Podstawy robotyki 1

(pytania egzaminacyjne, ktore nie zmienily si¢ od 2 lat)

1. Cotojest SO(3),aco SE@3)?

SO(3)- Special Ortonogal Group (Specjalna grupa ortogonalna), SO(3) jest schematem
grupy rotacji w trzech wymiarach. Jakakolwiek rotacja moze by¢ wyszczegdlniana przez
wskazywanie o$i obrotu przez wektor, z dlugos$cia rowna sumie rotacji;

SE(3)- Special Euclideon Group (Specjalna grupa euklidesowa)

2.Wyliczy¢ jakobian, dla hipotetycznego robota o konfiguracji (q;,qz) 1 kinematyce zadanej
jako:

X =a;sin (q; —qz), y=azcos (qi + q).
3. Algorytm Newtona dla robotéw redundantnych. Napisa¢ rownanie i opisa¢ zasade
dziatania.
4. Co to jest stabilno$¢ uktadu?
5. Wyliczy¢ konfiguracje osobliwe dla robota o macierzy Jacobiego

2‘Q1 Q2:|

J(q1,92) = { 0 q,

6.Sprawdzi¢ obliczenia, czy Rot (y,B) - Rot(y,a) = Rot (y, (a+p))
7. Rdwnania charakterystyczne pewnych uktadow maja pierwiastki:

s, =0 s, =2-2i s, =-1

s, =0 S, =2+2i s, =1
8. Czy robot moze by¢ redundantny i nieredundantny? (Ten sam robot, jednak w r6znych
zadaniach)
9.Wymieni¢ réznice migdzy metoda linearyzacji przez sprz¢zenie zwrotne, a metoda

linearyzacji wzdtuz zadanej trajektorii ruchu.
10. Opisa¢ metodg diagramu Woronoia planowania ruchu robota mobilnego.

(PS. Takie pytania byly dwa lata (tu dopisek odkmietasowy — 3 lata) z rzgdu, jesli kto§ zrobi
gotowca i beda inne nie czepiad sig, traktowac to jako pomoc naukowa a nie pewniaka)
(PS2. Jesli ktos przygotuje odpowiedzi na pytania wcale sig¢ nie obrazg jesli w ramach
rewanzu mi je przekaze ;-)
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