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A PD ¢és PID szabalyozok szerepe az analog pozicid szabalyozasban, hatasuk a pozicionalasi
hibara ¢és a stabilitasra. Stabilitasi hatarok kiszdmitasa idokésés esetén.

Digitélis pozicio szabalyozas: 1 DoF modell, a szabalyozo erd €s a mozgasegyenlet PD
szabdlyozas esetén. A P és D erdsitési tényezOkbdl szamitott paraméter értékek stabilis
tartomanyéanak meghatarozéasa. A pozicionalasi hiba csokkentésének lehetdségei.
Stabilitasvesztés lehetséges esetei a digitalis pozicid szabdlyozas stabilitasi tartomanyéanak
kiilonféle hatarain. A (be)rezgési frekvencidk szamitdsa. A leggyorsabb bedllashoz sziikséges
szabalyozasi paraméterértékek és a pozicionalasi hiba.

Az erOszabalyozas alapgondolata, lehetséges szabalyozasi stratégiak ¢és a  digitélis
erdszabalyozas stabilitasi térképe.

Az egyensulyozas két szabadsagi foki modellje és nemlineéaris mozgasegyenlete. A linearizalt
egyenlet stabilitdsvizsgalata, valamint a kritikus reflexid6 legegyszeriibb kiszdmitasi elve.

Az egyenstlyozas idokésést tartalmazé linearizalt mozgasegyenletének stabilitasi térképe és
annak valtozasa digitalis PD szabélyozas esetén. A kritikus reflex- ill. mintavételezési id6. A
kvantéalas hatasa a stabilitasra.

A mechanizmusok épitdelemei, a tagok és csuklok osztalyozasa. Kinematikai lanc fogalma és
{6 tipusai, az egyes tipusok elonyei a gyakorlatban.

Mechanizmusok analizise: a szabadsagi fokok meghatdrozasa a tagok és csuklok szdma és
tipusa alapjan. Lehetséges ellentmondasok okai. Alternativ modszerek a szabadsagi fokok
kiszamitésara.

A csoportokra bontds modszere €s a fliggetlen geometriai kényszerek kiszamitdsanak modszere
a szabadsagi fokok megéllapitasara.

Alapvetd tervezési feladatok négycsuklés mechanizmusokkal: két és harom megadott
helyzeten athalad6 tag, adott szogtartomanyon mozgé lengdkar, két megadott sz¢€lsé helyzeten
athalado tag, quick-return mechanizmus.

Sikbeli nyilt kinematikai lanct robotok geometriai leirdsa, homogén transzforméacid. Az inverz
kinematikai szamitas célja és modja.

Sikbeli nyilt kinematikai lancu robotok mozgasegyenletei. Csukléerdk €s csuklonyomatékok
értelmezése.

A linearis allapotvisszacsatolas szabalyozé és az inverz dinamika szabélyozas dsszehasonlitasa
(a nemlinedris allapotvisszacsatolas koncepcidja). Az erdsitési tényezok hangolasa digitalisan
megvalositott, PD szabalyozdval kiegészitett inverz dinamika szabalyozas esetén.



