Zadanie 1.

Robot sprzatajgcy rozpoczat ruch po ptaskiej powierzchni. Ten
robot moze przemieszczaé sie wzdtuz odcinkéw prostych

w dowolnym kierunku. Kolejne przemieszczenia robota, od chwili
poczatkowej t = 0, opisano za pomocg wspétrzednych (x, y).

W chwili poczgtkowej ruchu srodek P robota znajdowat sie

w punkcie O = (0, 0) — poczatku uktadu wspotrzednych. W tabeli
ponizej podano wspotrzedne wektora przemieszczenia punktu P
na danym etapie ruchu oraz warto$¢ predkosci, z jakg punkt P
poruszat sie w danym etapie ruchu.

Etapy Wspoétrzedne wektora przemieszczenia Wartosc¢ predkosci

ruchu cm
Ax,cm Ay,cm 0, -

Etap 1. 50 20 4

Etap 2. 0 40 2

Etap 3. -120 0 4

W zadaniach 1.1.—1.2. pomijamy czasy miedzy 1. a 2. etapem ruchu oraz miedzy 2. a 3.
etapem ruchu robota (tzn. pomijamy czasy, w ktérych nastepujg zmiany wektora predkosci
robota). Przyjmij, ze w chwili t = 0 predkos¢ punktu P byta taka jak w 1. etapie ruchu.

Zadanie 1.1. (0-2)

Narysuj w ponizszym ukladzie wspoétrzednych tor ruchu punktu P robota od chwili
t = 0 do konca trzeciego etapu ruchu. Wyskaluj osie i nanie$ odpowiednie wartosci.
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Oblicz czas ruchu robota od chwili £ = 0 do konca trzeciego etapu ruchu. Zapisz
obliczenia.

Zrédtem zasilania robota byt zespét akumulatoréw, ktéry po catkowitym natadowaniu mégt
dostarczy¢ 42 Wh (watogodzin) energii elektrycznej. Przyjmij, ze robot rozpoczat prace
z catkowicie natadowanymi akumulatorami i stale pobierat moc réwng 20 W.

Oblicz maksymalny czas pracy robota po jednorazowym natadowaniu akumulatorow.
Zapisz obliczenia.
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