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HIRDETMENY

Gépészmérnoki mesterszak hallgatoi részére a
a ROBOTOK MECHANIKAJA (GEMET347M) cimii tantargy
litemterve és kovetelményei a 2019/2020. tanév 1. félévében

Alapfogalmak: mechanizmus és robotmechanizmus definiciéja, mechanizmu-
sok és robotmechanizmusok szerkezeti felépitése. Geometriai és kinematikai
szabadsagfok fogalma. Felsobb és alsobb rendli kényszer kapcsolatok. Szerke-
zeti kialakitasa tétele. Kinematikai lanc és kinematikai csoport fogalma. Me-
chanizmus és robotmechanizmus szimbolikus képlete. Kéttagi és haromtagu,
soros elrendezésii sikbeli manipulatorok elmozdulés analizise (helyzet megha-
tarozas, direkt és inverz kinematikai feladatok).

Egyetlen robottag helyzetének, mozgasanak leirdsa homogén koordinatakkal
felirt transzformécios matrix segitségével, Euler szogekkel, Kardan szogekkel.
Nyitott térbeli kinematikai lanc helyzet meghatarozasa. Hartenberg-Denavit pa-
raméterek bevezetése. Néhany jellegzetes robotmechanizmus jellemzése HD
paraméterekkel. Direkt és indirekt geometria feladat. Példa robot munkaterének
meghatarozasara.

Nyitott kinematikai lancok (ipari robotok), sebesség allapotanak meghatarozasa
a HD paraméterekkel. Derivald matrixok bevezetése. Robot Jacobi matrixa.
Robot szinguléris helyzete. A sebesség allapottal kapcsolatos direkt és inverz
kinematikai feladat értelmezése, megoldasi lehetdségek.

Nyitott kinematikai lancok (ipari robotok) gyorsulds allapotanak az analizise.
Gyorsulas allapottal kapcsolatos direkt €s inverz kinematikai feladatok értelme-
zése és megoldasi lehetdségek.

Kinematikai lanc és mechanizmus sebességallapota. Sebességék és szdgsebes-
ségek vektoregyenletei. Kinematikai egyensuly tétele. Sebesség abra.
Mechanizmusok gyorsulds allapota. Gyorsulas dbra. Gombi mechanizmusok,
fogaskerék és bolygdhajtomiivek.



A tantargy alairassal és kollokviummal zarul. Az alairds megszerzéséhez a tantargyi
kovetelmények 50%-at kell teljesiteni, de szorgalmi idészakban — a rendszeres tanulas elo-
segitése ¢és jutalmazasa céljabdl — az alairds 40%-os teljesitménnyel is megszerezhetd. Az
eredményes munka érdekében az Intézet rendszeresen ellendrzi a hallgatok éralatogatasat.

Az alairas megszerzése a szorgalmi idészakban

A félév soran a hallgatoknak egy alkalommal kell 6nalloan, irasban, zarthelyi dolgo-
zat keretében beszamolni a tudasukrol. Az 6nallé foglalkozasok iddtartama 50 perc, értékelé-
se pontozassal torténik. Maximalisan 40 pont érheto el. A félév-végi alairas megszerzésének
feltétele, hogy a hallgat6 az 6nall6 foglalkozasokon megszerezheté 40 pontb6ol minimalisan
16 pontot (40%) elérjen. Az 6nallo foglalkozasok tervezett iddpontja a 8. oktatasi hétre esik.

Az a hallgat6, aki az 6nalld foglalkozason nem éri el a 40%-nak megfelelé 16 pontot,
pot-zarthelyi dolgozat megirasaval szerezhet alairast. A pot-zarthelyi anyaga feloleli a félév
teljes tananyagat, idOtartama 50 perc, maximalisan 40 pont érhetd el. Az alairas megszerzésé-
hez minimalisan 16 pontot kell elérni. A pot-zarthelyi dolgozat tervezett idépontja a 9. okta-
tasi hétre esik.

Az alairas megszerzése a vizsga idészakban
Az a hallgato, aki a pot-zarthelyi dolgozat megirdsa utdn sem szerzett aldirast vizsga-

iddszakban szerezhet alairast. Az 50 perces ,,alairas potld vizsgdn" a megszerezhetd 40 pont-
bol minimum 50%-ot, azaz 20-at kell elérni az alairds megszerzéséhez.

A tantargyat lezar6 vizsga irasbeli, id6tartama 50 perc. Az elért pontszam fliggvényé-
ben a vizsgajegy az alabbi tablazat szerint keriil meghatdrozasra:

Pontszam 0-19 20-23 24-27 28-31 32-40
Vizsgajegy elégtelen elégséges kozepes jo jeles
Javasolt jegyzetek:
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Ismeretesa t=0 idépontban a
vazolt RRP felépitésii robot hely-
zete a koordinatarendszerekkel
egyutt, valamint az alabbi kine-
matikai jellemzdk .

gi=2rad/s, ¢,=0, g;=1m/s,

4i=4,=2rad/s’, g, =0

l.-a/ Hatérozza meg ebben az idépontban a

H ., sebességallapot matrixot és az @y

szogsebességvektor koordinatait az &bz
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Definialja a direkt és az inverz kinematikai feladatot!

Direkt kinem. fel.:

Inverz kinem. fel.:

Ismertesse az inverz kinematikai feladat megoldasanak elvi menetét Newton-Raphson iteracioval!
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Tk: 2. feladat-b J

Ismeretes a t =0 jdépontban egy RP felépitésii robot
helyzete, valamint a radként modelleze tagok S; suly-
pontjai, m; tdegei, a rudak hossziengelyére és azokra
merdleges silyponti tengelyekre szamitott J! és J" te-
hetetlenségi nyomatékok és a £ nehézségi gyorsulas.
Adottak tovabba a tagok szOgsebesség- és szoggyorsulas-
vektorai, és a silypontok gyorsulasai KRg-ban az alabbi
kezdeti értékek esetén (i = 1,2).

my=my, =120kg;  J' =4 kgm?, J" =10 kgm?;
th = 3,2 ](gmz, J;’ =8 kgmz; g = (—IO E’;i)}) ;}1/52;
oy = @y = (€y) rad/ s, B = &g, = (1,25 &y) rad/ s*,

=5 = § ‘g o= = .2
g, = (-1,5¢, - 0,4 &, )m/ s*.

ay =0,

[g,=1rad/s, ¢,=05m/s, 4, =125rad/s*, §,=0]

1)  Szamitsa ki a 2 jelii tagrol az 1 jeli tagra atadodo belsd erdrendszer O, pontba redukalt
vektorketlfsének 17, és M3 koordinatait KRy -ban!
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2) Hatarozza meg az allvanyrol az 1 jelii tagra atadodéd erérendszer O pontba redukalt
vektorkeltdsének [ és M:® koordinatit KRy-ban!
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ROB-8.

{ z Ismerelesek egy robot allvanyarol az | jelii tagjara atadodo erdrend-
szer Oy pontba redukalt vektorkettosének KR -ra vonatkozd I,

M koordinalai:
ra Iy =[00 o 800 N;
G M% =[-160 100 100]" Nm.
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Ilatarozza meg az A csapagyban [ellépd tamasztoerd (az allvanyrol az 1 jeli tagra hatd erd) KRy-ra
vonatkozd koordinatait!



