Zagadnienia na zaliczenie wykladu

WYKEAD 1
Pojecia:
uktady cyfrowe,
kod, kodowanie, kod dwojkowy, naturalny kod BCD, kod Graya (konstrukcja kodu)
uktad przetaczajacy, uktad logiczny, automat skonczony,
klasyfikacja uktadow cyfrowych ze wzgledu na sposob przetwarzania sygnatow,
funkcja boolowska (sposoby reprezentacji funkcji boolowskich), zupelna funkcja boolowska,
kanoniczna posta¢ dysjunkcyjna i koniunkcyjna funkcji boolowskiej,

elementy stykowe, stosowane symbole, przyktady elementéw uruchamianych recznie i zdalnie

(przekaznik), przekaznik — zasada dzialania,
stykowa realizacja negacji, koniunkcji i alternatywy,
pneumatyczne elementy przetaczajace,

pneumatyczna realizacja negacji, koniunkcji i alternatywy z wykorzystaniem zaworu rozdzielajagcego
312,

schemat logiczny (znajomo$¢ symboli wybranego sposobu oznaczen podstawowych funkcji
logicznych: negacji, koniunkcji i alternatywy),

schematy uktadoéw stykowych (sposob rysowania schematu, metoda realizacji negacji, koniunkcji 1
alternatywy)
analiza (cel), synteza (cel)

minimalizacja funkcji logicznych (cel, metody),

tablice Karnaugha,

Zadania

Zad. 1. Na podstawie podanej tablicy prawdy zapisz kanoniczng posta¢ dysjunkcyjng i koniunkcyjna
funkgji.

Zad. 2. Dana jest funkcja boolowska: ..... Narysuj schemat logiczny uktadu realizujacego taka funkcje.
Zad. 3. Zapisz tabele prawdy w postaci tablicy Karnaugha.

Zad. 4. Na podstawie podanej tablicy prawdy zapisz minimalng posta¢ dysjunkcyjng i koniunkcyjna
zapisanej w niej funkcji.

Zad. 5. Dana jest funkcja boolowska: ..... — ocen czy podana posta¢ funkcji jest minimalna.

Zad. 6. Na podstawie podanego opisu zapisz tablice prawdy opisanej funkciji.



Zagadnienia na zaliczenie wykladu

WYKLAD 2
Pojecia:
uktady sekwencyjne (definicja, schemat blokowy)
uktady asynchroniczne i synchroniczne,
model Huffmana uktadu asynchronicznego + opis dziatania,
stabilny i niestabilny stan wewngetrzny,
uktady Moore’a i Mealy’ego, model, funkcje przej$¢ i wyj$¢ uktadow,
metody opisu uktadéw sekwencyjnych (metody zewn¢trzne — jakie?, metody petne — jakie?,
przyktady)
analiza (cel), synteza (cel)

metoda Huffmana (do czego jest stosowana, kolejne etapy metody)

Zadania

Zad. 1. Na rysunku przedstawiony zostat schemat pewnego uktadu sekwencyjnego. Zapisz wyrazenia
logiczne opisujace funkcjonowanie bloku pamigci 1 bloku wyjsciowego. Czy uktad jest ukladem typu:
Moore’a czy Mealy’ego? (odpowiedz uzasadnij).

Zad. 2. Na podstawie podanego opisu stownego lub wykresu czasowego zidentyfikuj wszystkie stany
wewnetrzne uktadu.

Zad. 3. Na podstawie podanego opisu stownego i podanych stanéw wewnetrznych uktadu wypehnij
tabele przejs¢-wyjs¢ tego uktadu.
Zad. 4. Przeprowadz analize¢ dziatania uktadu, ktorego zalezno$¢ wyjscia od wej$¢ zapisana jest

wyrazeniem: ... (zapisz tablice stanow, zaznacz stabilne stany wewnetrzne, Narysuj graf przejs¢, opisz
swoimi stowami dziatanie uktadu).

Zad. 5. Wykorzystujac podang pierwotng tablice programu przeprowadz synteze uktadu metodg
Huffmana (narysuj wykres redukcyjny, zapisz zredukowang tablice programu, narysuj Wykres przejsé,
zaproponuj sposob kodowania standw, zapisz fablice stanow, zapisz wyrazenia logiczne realizujace
opisywane zadanie).



Zagadnienia na zaliczenie wykladu

WYKLAD 3

Pojecia:
robotyka, robot, robot przemystowy,
manipulator, efektor, chwytak, ramie robota, nadgarstek robota,

czton, para kinematyczna, podstawowe typy par kinematycznych (obrotowe,
przesuwne/pryzmatyczne),

uktady wspotrzednych: uktad podstawy, uktad narzedzia; TCP,
konfiguracja,
poza (opis potozenia i orientacji w przestrzeni), katy Eulera ZYX,

typowe konstrukcje robotéw: robot kartezjanski, robot cylindryczny, robot sferyczny, robot typu
SCARA (schemat robota, typy i kolejnos¢ przegubdw, przestrzen robocza),

przestrzen robocza, przestrzen konfiguracyjna, przestrzen zadania, przestrzen kartezjanska,
kinematyka prosta i odwrotna,

Sciezka, trajektoria,

planowanie ruchéw robota (podziat metod: metody przestrzeni konfiguracyjnej, metody przestrzeni
zadania),

wybrana metoda parametryzacji czasem (np. trapezoidalny profil predkosci),

podstawy programowania robotow przemystowych (punkty orientacyjne, podstawowe rodzaje ruchow
robotow).

Zadania

Zad. 1. Na podstawie podanego rysunku okresl pozycje i orientacj¢ uktadu narzedzia w uktadzie
podstawy.

Zad. 2. Zapisz program dla robota firmy UniversalRobots (wykorzystujac ruchy J i L), ktorego

zadanie polega na przemieszczeniu chwytaka pomiedzy punktami orientacyjnymi .... (pozycja i
orientacja punktow do odczytania z rysunku, wytyczne odnosnie toru ruchu narzedzia (liniowy,
zakrzywiony) sprecyzowana w zadaniu.



