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11 Manipulator classification

Hvilken type manipulator er vist i bildet under?
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Velg ett alternativ:
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Sylindrisk manipulator
Antropomorf manipulator
Kartesisk manipulator v

Artikulert manipulator

12 Manipulator classification

Hvilken type manipulator er vist i bildet under?
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Velg ett alternativ:
Sylindrisk manipulator v
Sfeerisk manipulator
Polar manipulator

SCARA manipulator



13 Manipulator classification

Hvilken type manipulator er vist i bildet under?
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Velg ett alternativ:
Antropomorf manipulator
SCARA manipulator v

Sfeerisk handledds manipulator

Singularitets manipulator

14 Manipulator classification
Hvilken type manipulator er vist i bildet under?
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Velg ett alternativ:

Sfeerisk manipulator

Kartesisk manipulator

Artikulert manipulator

Delta manipulator



21 ROS architecture

Plasser brikkene pa rett plass i diagrammet over ROS arkitekturen. Du kan flytte pa brikkene
ved a trekke de til ensket plass. Hver riktig plassert brikke vil gi 1 poeng, samt 1
bonuspoeng for alle riktige. Feilplasserte brikker gir -1 poeng. Ubrukte brikker gir ingen
poeng, og ingen straff.
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2.2 ROS concepts

Roscore(Master): Gir navneregistrering og oppslag til noder, og er ngdvendig for at noder kan finne hverandre,
utveksle meldinger eller pakalle tjenester.

Node: Prosesser som utfgrer regning, "kjgrbare", hvor hver node utfgrer en spesifikk prosesseringsdel, som
vanligvis er en del av algortimen. En node kan publisere og abonnere til en Topic for a overfgre data.

Topic: Er stremmer av data med publish/subscribe semantikk, og er unikt identifiserbare ved deres navn.
Message: Er simpelt en datastruktur som bestar av innskrevne felter, og sendes pa definerte Topics.
Sprakagnostisk datarepresentasjon, altsa C++ kan kommunisere med Python

Service: Forespgrsel / svar gjgres via service, som er definert av et par av message-strukturer: en for a
forespgrselen, og en for svaret
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3.2 [noerse kinematics
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3.5 Singularities
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En singularitet er en viss konfigurasjon hvor bevegelsen til endeeffektoren er begrenset, som

medfgrer at roboten "mister" en eller flere frihetsgrader

For a regne ut robotens singularitet ma vi se pa nar determinanten til Jv tilsvarer 0, altsa:

det(Jv) =

Singulariteter kan fortelle oss hvilke bevegelsesretninger eller ledd-konfigurasjoner som er
uoppnaelige for manipulatoren, og et eksempel fra roboten var som vi kan se er dersom theta2
=180 grader. Da kan roboten ende opp i en singularitet dersom basisleddet blir plassert pa
bakken og rotasjonen av det andre leddet vil fgre til at det prismatiske leddet treffer bakken

ved rotasjon
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4. Duynamic equations
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S.1. Mess—pring-dampet system

Figuren over viser et dempet masse-fjeer-system, der m er objektets masse, k er
fieerkonstanten, ¢ er dempings koeffisienten, D er eksterne krefter klassifisert som stay, x(t) er
massens forlytning ved tid t, and u(t) er kontrollkraften ved tid t.

Systemet kan beskrives ved folgende andre-ordens differensiallikning:

mi(t) + c(t) + kz(t) + D = u(t)

G = MLE)+ @) + kx(B) + D
0(e) = onstrls) + Csxb) + kuls) + D
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Har altsa en SSE = 0;

Dersom vi fjerner integralleddet vil dette fgre til at vi far en SSE != 0 i systemet, ettersom
integralleddet bidrar 3 eliminere det

6.1 Evolutionary algorithm

Parent selection

> Parents
Intialization
Recombination
(Crossover)
»  Population
Mutation
4
Termination )
Offspring

Survivor selection

En EA fungerer slik at den starter med en tilfeldig valgt individer (som blir var populasjon), og
tester dem. Disse testes basert pa ulike kriterier som velges, og ut ifra test vil vi velge hvilke
individer som blir foreldre. Her har gode/passende individer stgrst sjanse for a reprodusere seg
(ettersom vi gnsker & forbedre populasjonen). Videre gj@res noe mutasjon/variasjon pa
populasjonen; her kan man velge de beste foreldrene og mutere og sla sammen, eller la de
veere slik de er, men egenskapene arves pa en eller annen mate videre til barnene. Tilslutt
velger vi hvilke av barna som skal overleve, og bli med i neste generasjon av individer. Dette
fortsetter helt til gnsket termineringspunkt

Evolusjonzere mekanismer (sentrale begreper):
- Utvalg/seleksjon
o Gode/passende individer har stgrre sjanse for a reprodusere seg
- Arv
o Egenskaper fra foreldre overfgres til avkom
- Variasjon
o Endringer i genet justerer oppfgrselen til avkommet, noen ganger for det bedre

6.2 Reality gap

Reality gap (virkelighetsgapet) handler om hvordan Igsninger som fungerer bra i simulasjon,
ikke ngdvendigvis fungerer like bra i virkeligheten; altsa gapet/vanskelighetsgraden av &
overfgre simulert opplevelse til den virkelige verden

Mater a handtere det:
1. @k simuleringstrohet
a. Manuelt: gjgr mer presise malinger, gk lgser ngyaktighet
b. Automatisk: mal avvik i simulering-virkelighet, autotune simulator for mindre avvik
2. Ikke tillat I@sninger som bruker darlig simulert oppfgrsel
a. Manuelt: for eksempel oppmuntre langsomme, statiske bevegelser, legg til stgy
b. Automatisk: unnga Igsningstyper som oppfgres darlig
3. Nettbasert lering etter utplassering pa ekte robot
a. Kan bruke mer evolusjon, forsterkende leering eller annen metode



