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Tentamen | Robotteknik MPR211, 12 mars 1999

Larare: Rolf Berlin, ank 1286
Per-Ake Jansson ank 1527

Tillatna hjalpmedel: Typgodkanda kalkylatorer och alla formelsamlingar.

OBS bifogat finns nagra formler pa sista
sidan!

Betygslista anslas onsdag 24/3 pa Robotlaboratoriets anslagstavla. Granskning
sker hos Gunvor Johansson torsdag 25/3 kl 13-15 pa inst. for prod teknik.

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

Beskriv det karakteristiska for en telemanipulator och en industrirobot 2p

Vilka tva brancher har varit mest drivande for att anvanda och utveckla
robotteknik. Beskriv aven orsaken till respektive branchs behov. 2p

Vilka tva industrirobotapplikationer svarar for halften av alla installerade
robotar, motivera aven varfor de blivit s& dominerande. 2p

Beskriv tre koordinatsystem som man anvander vid programmering av
industrirobotar. Motivera vid vilka tillfallen de olika koordinatsystemen ar
lampligast att anvanda. 3p

Vad betyder férkortningen tcp och varfér anvands denna funktion. 1p

Forklara begreppen: programmeringsfel, absolutfel och repeterfel i samband
med robotprogrammering, rita garna en skiss. 3p

Namn sex centrala krav pa ett avancerat off-line programmerings system 3p

Beskriv hur en "harmonic drive" ar uppbyggd, vad som ar ingdende och
utgdende axel samt hur den fungerar. 4p
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Forklara vad som menas med orden "reactive multiagent robotic societies"
citatet ar Kklippt ur en forskningsrapport om mobila robotar. 2p

| vilka tre huvudfunktioner delar man upp NAVIGERING av avancerade mobila
robotar. Beskriv vad som ingar i de olika nivaerna 3p

Expandera objekten med hé&nsyn till den runda roboten med radie en ruta.
Forklara varfér man expanderar objekten.

Utfor darefter en komplett banplanering fran start S till malet G. Anvand en "8-
connected distance transform”, och "8-connected path finding algorith” baserad
pa verkligt avstand mellan rutcentrum. Rutorna ar 10 enheter i kvadrat. 5p

OBS det finns en kopia av figuren for inlamning l&angst bak!

(D
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4.a Namn 3 st personsakerhetsfunktioner i ett ABB industrirobotsystem (S4, IRb
1400) med anknytning till on-line programmering? (1p)

4.b Antag att Ni programmerar en ABB IRb 1400/S4. Beskriv detaljerat vad foljande
RAPID-instruktion resulterar i for robotrorelse och ange aven andra méjliga
argument samt hur dessa inverkar?

MovelL p1, v1000, z100, Tframe (3p)

4.c Robotcellen for IBM7545-roboten i robotlabbet har modifierats genom att DUPLO-
plattorna laddas och tdms (mycket snabbt) i 2 separata stationer. Klarsignal for
roboten att fa bygga pa nagon av plattorna ges genom de 2 digitala ingangarna nr
1 och 2. Ingang 1 aktiveras (=1) nar en platta ar frammatad i station1 och for
station 2 aktiveras ingang 2. Skriv ett optimerat AML/E-program som ser till att en
DUPLO-bit med en LEGO-bit ovanpa, monteras pa varje DUPLO-platta. OBS!
Frammatningen av plattorna sker slumpmassigt i stationerna. Nar roboten ar klar
med en platta ska tillhorande digitala utgang (utgang nr 1 for station 1 respektive
utgang nr 2 for station 2) pulsas under 1 sekund (=1 under 1s). Utgangslaget vid
programstart ar att roboten star i sitt hemmalage med DUPLO-gripdonet och
vantar pa att DUPLO-plattor ska matas fram i de for tillfallet tomma stationerna.
Till Er hjalp finns féljande subrutiner redan definierade (behdver inte deklareras):

(6p)

Subrutin Beskriv _ning

MONTDUPLO(VAR) Hamtar och monterar sedan en DUPLO i station VAR, dvs anropet
MONTDUPLO(2); innebér att roboten hamtar en DUPLO och
monterar denna pd DUPLO-plattan i station 2

MONTLEGO(VAR) Hamtar och monterar sedan en LEGO i station VAR, dvs anropet
MONTLEGO(2); innebér att roboten hdmtar en LEGO och monterar
denna pa DUPLO-biten i station 2

DUPLOGRIP Lamnar forst gripdonet fér LEGO och hédmtar sedan gripdonet for
DUPLO

LEGOGRIP Lamnar forst gripdonet fér DUPLO och hadmtar sedan gripdonet for
LEGO




www.pe.chalmers.se/student/robot

Tenta i Robotteknik 1999-03-12 5/6

Befintliga kommandon och syntax:

Kommando

Beskriv _ning

WRITEO(DO,VAL);

Utgéng DO satts till vardet VAL

TESTI(DI,VAL,HOPP);

Kontrollerar om en ingang (D) har vardet VAL, vilket medfor
hopp till HOPP. Har ingangen inte vardet VAL exekveras nasta
instruktion

HOPP:; Markerar en hoppadress (label). Hopp far bara ske inom
samma subrutin

BRANCH(HOPP); Ovillkorligt hopp till hoppadressen HOPP

DELAY(TID); Uppehaller exekveringen av programmet under TID sekunder

NAMN: SUBR(VAR,VARL..);

Definierar en subrutin med namnet NAMN och variablerna
med namnen VAR,VARL1.. blir lokala

NAMN(VAR,VARL..);

Anropar subrutinen med namnet NAMN med variablerna
VAR,VARL..

END,;

Markerar slutet pa subrutin

Programexempel:

-- Forst definieras huvudsubrutinen

PROGEX:SUBR,;

-- Darefter kommer subrutiner
SUB:SUBR(VAR);
LEGOGRIP;
MONTDUPLO(VAR);
DUPLOGRIP;

END;

-- Sist kommer huvudprogrammet
DELAY(2);
TESTI(1,1,SLUT);
BRANCH(SLUT);
SUB(1);

SUB(2);
MONTLEGO(1);
MONTLEGO(2)
WRITEO(2,0);
SLUT:;

END;
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Svarsblankett till fraga 3c

......................................... Personnummer........cooo oo
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