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1. Selosta lyhyesti, mita tarkoittavat seuraavat robotiikkaan liittyvat kasitteet tai
lyhenteet:
a) Robotin(kasivarren) konfiguraatio -
b) Robotin kalibrointi
¢) Interpolaatio
d) Automaattinen tydkalunvaihtojarjestelma
e) Teollisuusrobottien kinemaattiset perusrakenteet
f) Nivelkoordinaatistoliike

2. Robotin tehtédvana on kokoonpano. Mitké ovat tarkeimmét robotin ominaisuudet
sovelluksen kannalta? Mita ominaisuuksia olisi hyva mitata
vastaanottotarkastuksessa?

3. Selosta servotarrainten perusperiaatteet, toimilaitteet, takaisinkytkenta jne.
Mita etuja ja haittoja eri vaihtoehdoissa on?

4. Konenakojarjestelmén perusrakenne (periaatekaavio jarjestelman osista).
Mahdolliset virheldhteet ja mittaustarkkuuteen vaikuttavat tekijat?

5. a) Robotin ohjaimella ohjelmointi. Mit& eri tapoja voidaan erotella. Niiden hyvét ja
huonot puolet?
b) Kerro lyhyesti turvallisuussuunnittelun tehtévét ja niiden etenemisjarjestys?




