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l6sningar till Tenta i Robotteknik 1998-01-14

LOSNINGAR TILL

Tentamen i Robotteknik MPR160 och MPR210, 14 januari 1998

Larare:

Tilldtna hjalpmedel:

Rolf Berlin,

ank 1286

Anders Bostrom ank 1526

Typgodkéanda kalkylatorer och alla formelsamlingar.

1/3

Betygslista anslas torsdag 22/1 pa Robotlaboratoriets anslagstavla. Granskning
sker hos Gunvor Johansson fredag 23/1 pa inst. for prod teknik.

Betygsgrénser: 30-39p=betyqg 3, 40-49p =betyg 4 50-60p=betyg 5

1-3  se kursboken

4

PROG: HUVUD
CALL(PANEL)
CALL(HAMTA)
CALL(MONTERA)
END

PROG: HAMTA2FIX
CALL(PANEL)
CALL(TOFIXFIN)
SET(2)
JUMP(2,KLART2)
CALL(ATERSTALL)
SET(99)

KLART2

END

PROG: HAMTA
JOINT
CALL(TOFIXFIN)
SET(2)
JUMP(2,SKRUVLOSS)
JUMP(FIXFEL1)
SKRUVLOSS

SET(10)
JUMP(10,KLART)
JUMP(LOSSFEL1)
FIXFEL1
CALL(ATERSTALL)
CALL(HAMTA2FIX)
JUMP(SKRUVLOSS)
LOSSFEL1
CALL(ATERSTALL)
CALL(HAMTA2SKRUV)
KLART

RESET(10)
MOVE(FIXGR)

JOINT

MOVE(HEM)

END

PROG: HAMTA2SKRUV
JUMP(FORSTA)
IGEN
CALL(HAMTAZ2FIX)
SET(10)
JUMP(10,SLUT2)
CALL(ATERSTALL)
FORSTA
CALL(PANEL)
CALL(TOFIXFIN)
SET(2)
JUMP(2,TEST2)
CALL(ATERSTALL)
JUMP(IGEN)
TEST2

SET(10)
JUMP(10,SLUT2)
CALL(ATERSTALL)
SET(99)

SLUT2

END

PROG: TOFIXFIN
JOINT
MOVE(FIXGR)
LINEAR
MOVE(FIXFIN)
END

PROG: MONTERA
CALL(TRIXA)
LINEAR
MOVE(MONTFIN)
SET(9)
JUMP(9,VIDARE)
JUMP(LARM)
VIDARE
RESET(9)
RESET(2)
JUMP(2,LARM)
JUMP(FASTSATT)
LARM

SET(99)
FASTSATT
MOVE(MONTGR)
JOINT
CALL(AXIRT)

END

PROG: ATERSTALL
RESET(2)
RESET(10)
MOVE(FIXGR)
JOINT

MOVE(HEM)

END
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_|sinB; cosB, O 0|0 O 1 Ofsin6; O —cosB, —a;cosh, B
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cosB, cosB, -sinB, cosH,sinB;  a,cosb, sinb,
sin@,cosB, cosB, sinB,sinB,  a,sinB,sind,
-sin@, 0 c0sO, a, +d, +a,cos0,
0 0 0 1

5b

2 1 h.2
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6a
0B, 0 sinb, H—sin 6, 0 cosH,
*Rot, =[pin6, 0 -cosB, “Rot=[jcosd, O sinb,

Ho 1 o F Ho 1 of

% Z4 0,
66 65 A
Yo X3
VE

cosd,sinB, sinB, cosb, cosH;,
*Rot,=°Rot, “Rot, =[-sin6,sin®, -cosB, sinB, cosd. ]
cost, 0 sinB, E
w=6,e, +6.e, +0.e,
=0,e, +6; (sin 6.e, -cosd,e, )+ 0, (00594 cosB.e, +sinB,cosb.e, +sin 95ez3)
6b

Sker kring tre (ursprungligen) vinkelrata axlar (som i gripdonet).

Kroppsfixa (som i gripdonet) eller rumsfixa.



