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Gépészmérnöki mesterszak hallgatói részére a
a ROBOTOK MECHANIKÁJA (GEMET347M) című tantárgy
ütemterve és követelményei a 2019/2020. tanév 1. félévében

1-2. hét: Alapfogalmak: mechanizmus és robotmechanizmus definíciója, mechanizmu-
sok és robotmechanizmusok szerkezeti  felépítése.  Geometriai  és kinematikai
szabadságfok fogalma. Felsőbb és alsóbb rendű kényszer kapcsolatok. Szerke-
zeti kialakítása tétele. Kinematikai lánc és kinematikai csoport fogalma. Me-
chanizmus és robotmechanizmus szimbolikus képlete. Kéttagú és háromtagú,
soros elrendezésű síkbeli manipulátorok elmozdulás analízise (helyzet megha-
tározás, direkt és inverz kinematikai feladatok).

3-4. hét: Egyetlen  robottag  helyzetének,  mozgásának leírása  homogén koordinátákkal
felírt transzformációs mátrix segítségével, Euler szögekkel, Kardán szögekkel. 
Nyitott térbeli kinematikai lánc helyzet meghatározása. Hartenberg-Denavit pa-
raméterek  bevezetése.  Néhány jellegzetes  robotmechanizmus  jellemzése  HD
paraméterekkel. Direkt és indirekt geometria feladat. Példa robot munkaterének
meghatározására. 

5-6. hét: Nyitott kinematikai láncok (ipari robotok), sebesség állapotának meghatározása
a  HD paraméterekkel.  Deriváló  mátrixok bevezetése.  Robot  Jacobi  mátrixa.
Robot szinguláris helyzete. A sebesség állapottal kapcsolatos direkt és inverz
kinematikai feladat értelmezése, megoldási lehetőségek. 

7.hét: Nyitott kinematikai láncok (ipari robotok) gyorsulás állapotának az analízise.
Gyorsulás állapottal kapcsolatos direkt és inverz kinematikai feladatok értelme-
zése és megoldási lehetőségek. 

8-9.hét: Kinematikai lánc és mechanizmus sebességállapota. Sebességék és szögsebes-
ségek vektoregyenletei. Kinematikai egyensúly tétele. Sebesség ábra. 
Mechanizmusok gyorsulás állapota.  Gyorsulás ábra. Gömbi mechanizmusok,
fogaskerék és bolygóhajtóművek.



A tantárgy aláírással és kollokviummal zárul. Az aláírás megszerzéséhez a tantárgyi
követelmények 50%-át kell teljesíteni, de szorgalmi időszakban — a rendszeres tanulás elő-
segítése és jutalmazása céljából — az aláírás  40%-os teljesítménnyel is megszerezhető. Az
eredményes munka érdekében az Intézet rendszeresen ellenőrzi a hallgatók óralátogatását.

Az aláírás megszerzése a szorgalmi időszakban

A félév során a hallgatóknak egy alkalommal kell önállóan, írásban, zárthelyi dolgo-
zat keretében beszámolni a tudásukról. Az önálló foglalkozások időtartama 50 perc, értékelé-
se pontozással történik. Maximálisan 40 pont érhető el. A félév-végi aláírás megszerzésének
feltétele, hogy a hallgató az önálló foglalkozásokon megszerezhető 40 pontból minimálisan
16 pontot (40%) elérjen. Az önálló foglalkozások tervezett időpontja a 8. oktatási hétre esik. 

Az a hallgató, aki az önálló foglalkozáson nem éri el a 40%-nak megfelelő 16 pontot,
pót-zárthelyi dolgozat megírásával szerezhet aláírást. A pót-zárthelyi anyaga felöleli a félév
teljes tananyagát, időtartama 50 perc, maximálisan 40 pont érhető el. Az aláírás megszerzésé-
hez minimálisan 16 pontot kell elérni. A pót-zárthelyi dolgozat tervezett időpontja a 9. okta-
tási hétre esik.

Az aláírás megszerzése a vizsga időszakban

Az a hallgató, aki a pót-zárthelyi dolgozat megírása után sem szerzett aláírást vizsga-
időszakban szerezhet aláírást. Az 50 perces „aláírás pótló vizsgán" a megszerezhető 40 pont-
ból minimum 50%-ot, azaz 20-at kell elérni az aláírás megszerzéséhez.

A tantárgyat lezáró vizsga írásbeli, időtartama 50 perc. Az elért pontszám függvényé-
ben a vizsgajegy az alábbi táblázat szerint kerül meghatározásra:

Pontszám 0-19 20-23 24-27 28-31 32-40

Vizsgajegy elégtelen elégséges közepes jó jeles
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