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HIRDETMENY

a Gépészmérnoki alapszak Mérnoki modellezés szakiranyu hallgatoi részére

a Mechanizmusok és robotok (GEMETO011-B) cimi tantargy iitemterve és kovetelményei
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a 2019/2020 tanév 1. félévében.

Bevezetés. Mechanizmusok alkalmazasi teriiletei. Matematikai és mechanikai alapfo-
galmak. Koordinata-transzformaciok.

Merev test kinematikaja. Merev test forgasanak lefrasa Euler-szogekkel és Euler-para-
méterekkel.

Kotottségekkel rendelkezd mechanikai rendszerek kinematikaja.

Kotottségekkel rendelkezé mechanikai rendszerek dinamikaja.

Tobbtest-rendszerek kényszerei. Osztalyozés, statikai és kinematikai hatarozottség.
Tobbtest-rendszerek kényszereinek implicit és explicit leirasa.

Kényszerekben tamado kényszererGk megadasa implicit és explicit modon.

Nyilt lanct mechanizmusok topologiaja, szabadségfoka.

Nyilt lanct mechanizmusok kinematikéja.

Nyilt lanct mechanizmusok dinamikaja. Mozgasegyenlet nem rekurziv és reukrziv meg-
oldasa.

Zart lanci mechanizmusok topolégiaja, szabadsagfoka.

Zart lanct mechanizmusok kinematikaja. Zarasi kényszeregyenletek.

Zart lanct mechanizmusok dinamikija. Mozgésegyenlet nem rekurziv és reukrziv meg-
oldésa.

Osszefoglalas.



A tantargy alairassal és kollokviummal zarul. Az elégséges szint eléréséhez a tantargyi
kovetelmények 50%-at kell teljesiteni, de szorgalmi idészakban — a rendszeres tanulas elGsegi-
tése és jutalmazasa céljabol — az alairas 40%-os teljesitménnyel is megszerezhetd.

Alairas megszerzése szorgalmi idészakban

Szorgalmi idgszakban a hallgatoknak két alkalommal kell 6nalléan, frasban, zarthelyi dolgo-
zat keretében beszamolni a tudasukrol. Az 6nallo foglalkozasok idGtartama 50 perc, értékelése
pontozassal torténik. Egy-egy alkalommal maximélisan 40 pont, 6sszesen 80 pont érhets el. A
féelév-végi alairas megszerzésének feltétele, hogy a hallgato az els6 két foglalkozason meg-
szerezhetd 80 pontbol minimélisan 32 pontot (40%) elérjen. Az 6nallo foglalkozasok tervezett
id6pontjai a 7. és a 12. oktatési hétre esnek.

Az a hallgato, aki az els§ két zarthelyin nem éri el a 40%-os teljesitménynek megfelels 32
pontot, pot-zarthelyi dolgozat megirasaval szerezhet alairast. A pot-zarthelyi anyaga fel-
oleli a félév teljes anyagat, idGtartama 50 perc, maximélisan 40 pont érhetd el. Az alairas
megszerzéséhez a ponthidnnyal megegyez6 pontszamot, 16 pontnal kevesebb hiany esetén
minimalisan 16 pontot (40%) kell elérni. A pot-zarthelyi dolgozat tervezett idépontja a 13.
oktatéasi hétre esik.

Alairas megszerzése a vizsgaiddszakban

Az a hallgato, aki szorgalmi idészakbeli teljesitménye alapjan nem szerzett alairast, a vizsgaid-
szakban szerezhet alairast. Az irasbeli alairaspotlo vizsga idétartama 50 perc, maximalisan
40 pont szerezhetd. Az alairas megszerzéséhez minimalisan 20 pontot (50%) kell elérni.

Vizsgajegy
A tantargy irasbeli vizsgéaval zarul, idétartama 50 perc, maximélisan 40 pont szerezhets. Az
évkozi teljesitmény az els6 két zarthelyin elért, 32 pont feletti pontszam 25%-aval keriil vizsgan
figyelembe vételre. Az elért pontszam fliggvényében a vizsgajegy az alabbi tablazat alapjan
kertiil megéllapitasra:

Pontszam 0-19 20 - 23 24 - 27 28 - 31 32 —
Vizsgajegy | elégtelen | elégséges | kozepes jo jeles
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Mech. és rob.
1.zh. Név: Neptun-kod: ‘
1. Ismertesse a forgatd méatrix és a szogsebesség kozotti Osszefiiggést leird Poisson-egyenletet, és nevezze meg
a benne szerepls tagokat (3 pont)
2. Milyen tulajdonsagokkal rendelkezik a merev testek forgasat leir6 forgato tenzor?! (4 pont)

1

3. Irja fel az Yu = J-[1 — 1 1]7 vektor koriil ¢ = 27 szdggel valo forgatas forgato matrixat! (3 pont)

Sl

3



4. Ismertesse az Euler-paraméterek értelmezését, nevezze meg benne a tagokat és ismertesse a rajuk vonat-
kozo feltételt. Mi az Euler-paraméterek elénye az Euler-szégekhez képest? (4 pont)

5. Hatarozza meg az Euler-paramétereket a

0 1 0
1(]£ — 0 0 1
1 0 0
forgatd méatrixbol (3 pont)
6. Sorolja fel a kényszerek osztalyozasi modjait! (3 pont)



Mech. és rob.
1. zh. Név: Neptun-kod: ‘

7. Mit értiink egy holonom rendszer minimalkoordinatai alatt? Mutasson példat a minimélkoordinatak
megengedett és nem megengedett definiciojaral (3 pont)

8. Szarmaztass egy mechanikai rendszer helyzetére vonatkoz6 holonom kényszeregyenleteibdl a rendszer se-
bességallapotara vonatkozo kényszeregyenletek dltalanos alakjat! (4
pont)

9. Ertelmezze egy mechanikai explicit kényszeregyenleteit! Hogyan kapjuk meg az explicit kényszeregyenle-
teket az implicit kényszeregyenletekbdl? (3
pont)



10. Ismertesse holonom mechanikai rendszerek mozgasegyenleteinek két lehetséges elGallitasi modjat!(2 pont)

11. Ismertesse a kényszerersk explicit megadasi modjat és nevezze meg az Gsszefliggésben szerepls tagokat!

(3 pont)
12. Soroljon fel harom alsérendd kényszert és adja meg azok szabadsagfokat! (3 pont)
13. Mit ért azalatt, hogy egy tobbtest-rendszer nyilt lanca? (2 pont)
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Mech. és rob.
vizsga Név: Neptun-kod: ‘

1. A forgasmutatd vektor értelmezésébdl kiindulva vezesse le a forgastenzorra vonatkozd Rodrigues-egyenletet,
és irja fel a forgastenzor matrixat egy tetszéleges Ky koordinatarendszerben! (10 pont)



2. Ismertesse a hengeres csuklo, mint kényszer explicit kényszeregyenleteit a helyzet-, sebesség- és gyorsuléas-
allapotra vonatkozdan! (10pont)



Mech. és rob.
vizsga Név: Neptun-kod: ‘

3. Ismertesse nyilt lanct mechanizmusok mozgéasegyenletének nem rekurziv megoldéasi modszerét! (10 pont)



4. Ismertesse zart lanci mechanizmusok implicit zérasi kényszeregyenleteit helyzet- és sebességallapotra vo-
natkozoan! (10pont)



