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Robotmechanizmusok dinamikaja
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A PD ¢és PID szabalyozok szerepe az analdg pozicid szabalyozasban, hatasuk a pozicionalési hibara
¢s a stabilitasra. Stabilitasi hatarok kiszamitdsa id6késés esetén.

Digitalis pozici6 szabdlyozas: 1 DoF modell, a szabalyozd erd és a mozgéasegyenlet PD
szabalyozas esetén. A P ¢és D erdsitési tényezokbdl szamitott paraméter értékek stabilis
tartomanyéanak meghatarozéasa. A pozicionalasi hiba csokkentésének lehetdségei.

Stabilitasvesztés lehetséges esetei a digitalis pozicid szabalyozds stabilitasi tartomdnyanak
kiilonféle hatarain. A (be)rezgési frekvencidk szamitidsa. A leggyorsabb bedlldshoz sziikséges
szabalyozasi paraméterértékek ¢és a pozicionalasi hiba.

Az er0szabalyozas alapgondolata, lehetséges szabalyozasi stratégiak és a digitalis er6szabalyozas
stabilitasi térképe.

Az egyensulyozés két szabadsagi foki modellje €s nemlinedris mozgasegyenlete. A linearizalt
egyenlet stabilitasvizsgalata, valamint a kritikus reflexidd legegyszeriibb kiszdmitasi elve.

Az egyensulyozas idokésést tartalmazo linearizalt mozgéasegyenletének stabilitasi térképe és annak
valtozasa digitalis PD szabalyozas esetén. A kritikus reflex- ill. mintavételezési 1d6. A kvantélas
hatasa a stabilitasra.

A mechanizusok épitéelemei, a tagok és csuklok osztalyozasa. Kinematikai lanc fogalma és 6
tipusai, az egyes tipusok eloényei a gyakorlatban.

Mechanizmusok analizise: a szabadsagi fokok meghatarozasa a tagok és csuklok szdma és tipusa
alapjan. Lehetséges ellentmondasok okai. Alternativ modszerek a szabadsagi fokok kiszamitasara.
A csoportokra bontds modszere és a fliggetlen geometriai kényszerek kiszamitdsanak modszere
a szabadsagi fokok megéllapitasara.

Alapvet6 tervezési feladatok négycsuklos mechanizmusokkal: két és harom megadott helyzeten
athalado tag, adott szogtartomanyon mozg6 lengdkar, két megadott sz¢é1s6 helyzeten athalado tag,
quick-return mechanizmus.

Sikbeli nyilt kinematikai lanct robotok geometriai leirasa, homogén transzformacié. Az inverz
kinematiikai szamitas célja és modja.

Sikbeli nyilt kinematikai lanct robotok mozgésegyenletei. Csukloerdk és csuklonyomatékok
értelmezése.

A linedaris allapotvisszacsatolds szabdlyozd és az inverzdinamika szabalyozés Osszehasonlitdsa
(a nemlinearis allapotvisszacsatolas koncepcidja). Az erdsitési tényezok hangolasa digitalisan
megvalodsitott, PD szabalyozoval kiegészitett inverzdinamika szabalyozas esetén.

Végeselem modszer alapjai

Vezesse le elemi szilardsagtani szamitassal a sikbeli egyenes rudelem merevségi matrixat!
Ismertesse a rugalmassagtan alapegyenleteit és ezek felhasznalasaval a Lamé-Navier-féle egyenlet
felirasat.

Ismertesse a teljes potencialis energia minimumelvét és egy elemi rugo példdjan mutassa be az
alkalmazasat!

Adja meg az Euler-Bernoulli-féle gerendaelem leirdsat beleértve a merevségi matrix levezetésének
fobb lépéseit.

Ismertesse a sikbeli négycsomopontos végeselem leirasat s a merevségi matrix szamitasanak fobb
1épéseit.

Foglalja 0ssze a Gauss-féle kvadratura alkalmazésat!



frja fel a sikbeli radelem végeselemes dinamikai egyenletét a konzisztens tomegmatrix
alkalmazaséaval. Adja meg az egyes tagok szarmaztatasi modjat.

[rja fel a sikbeli Euler-Bernoulli-féle gerendaclem végeselemes dinamikai egyenletét a konzisztens
tomegmatrix alkalmazasaval. Adja meg az egyes tagok szarmaztatasi modjat.



