ELEC-C1110 Automaatio- ja Harjoitustyo 1
systeemitekniikan perusteet Kevat 2023

Johdanto

Ensimmaisessa harjoitustydssa tutustutaan kurssin harjoitustdissa tarkasteltavaan robottikasivarsijar-
jestelmé@an ja muodostetaan alustavia ennakko-odotuksia jarjestelmén kayttdytymisestd. Tehtavat
ovat tdysin sanallisia. Vastauksissa ei ole tarkoitus muodostaa yhtaloita tai tehda simulointeja.

Kéyttdkaa vastauksillenne raporttipohjaa, joka 16ytyy MyCoursesista. Jokaista harjoitustyota varten
on oma raporttipohja. Tayttakaa raporttipohjaan opiskelijanumeronne (ei nimid) niille varattuun koh-
taan. Kirjoittakaa tehtévien vastaukset niille varattuihin kohtiin. Poistakaa vinkit loppuraportista. Ra-
portin laajuudeksi riittaa 1 sivu tai alle, kun vastaatte kaikkiin tehtévissa pyydettyihin kohtiin. Palaut-
takaa valmis raportti pdf-muodossa.

Tehtavat

Tarkastellaan robottikasivarren yksittaista niveltad. Oletetaan, ettd nivelen hitausmomentti ja kitkan
vaimennusvakio ovat vakioita ja ettd nivel on aluksi levossa. Nivelen moottori laitetaan hetkeksi
paalle nollasta poikkeavaan vakioarvoon ja asetetaan sitten takaisin pysyvasti pois péélta (arvoon
nolla).

Tehtava 1: Mitd tapahtuu, kun moottorin vaantomomenttia (ké&sivartta liikkuttava voima) pidetaan
hetki paalla vakioarvossa? Miten tdma nékyy nivelen kulmassa ja kulmanopeudessa ja robotin nive-
leen vaikuttavissa kolmessa tekijassa (moottorin vaanto, kitka, hitaus)?

Tehtéava 2: Mita tapahtuu, kun moottorin vaantdmomentti laitetaan takaisin pysyvasti pois paalta?
Miten tdma nakyy nivelen kulmassa ja kulmanopeudessa ja robotin niveleen vaikuttavissa kolmessa
tekijassa (moottorin vaanto, kitka, hitaus)?
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