10.

Mechanizmusok és robotok

Vizsgatételek

. Merev test forgasénak leirasa transzforméacios (forgatd) matrixszal. Forgaté matrix és szogsebesség kap-

csolata. Euler-szogek: értelmezés, kapcsolat a forgaté matrixszal és szogsebességgel, szingularitds. For-
gasvektor és forgastenzor: értelmezés, tulajdonsagok. Forgéasvektor és szogsebesség kapcsolata. Euler-
paraméterek: értelmezés, tulajdonsagok.

. Mechanikai rendszer kényszerei. Szkleronom és holonom kényszerek. Holonom rendszerek szabadsagfoka.

Tomegpontrendszer implicit holonom kényszerei: helyzet- sebesség- és gyorsulaséllapot.

Tomegpontrendszer explicit holonom kényszerei: helyzet- sebesség- és gyorsulasallapot. Holonom t6-
megpontrendszer dinamikija: explicit és implicit kényszerersk. Tomegpontrendszer mozgasegyenleteinek
elgallitasa minimalkoordinatakkal.

Tobbtest-rendszerek kényszerkapcsolatai. Alsorendi és felsérendii kapcsolatok. Tbbtest-rendszerek osz-
talyozasa topologia és kinematika szerint. Statikai és kinematikai hatarozottsag, szabadsagfok.

Csuklok implicit holonom kényszerei: helyzet- sebesség- és gyorsulasallapot. Csuklok elemi implicit kény-
szerei, azok helyzetallapotra vonatkozo kényszeregyenletei. Forgd csuklo kényszereinek Gsszetétele elemi
kényszertipusokbol.

Csuklok explicit holonom kényszerei: helyzetallapot, kinematikai differencialegyenlet, sebesség- és gyorsu-
laséallapot, szabad és gatolt irdnyok ortogonalitasa. Holonom csuklok kényszererdinek megadasa explicit
és implicit formaban.

Nyilt lanct tobbtest-rendszerek topologidja. Nyilt lanca tobbtest-rendszerek kinematikdja. Minimal-
koordinatak. Lanc elrendezésti tobbtest-rendszer explicit kényszerei: helyzet- sebesség és gyorsulasallapot.

Nyilt lancua tobbtest-rendszerek dinamikaja. Kényszerer6k. Impulzus- és perdiilettételek. Nyilt lanct

tobbtest-rendszerek egyenletrendszere, mozgasegyenleteinek elGallitdsa nem rekurziv formalizmussal.

Zart lancu tobbtest-rendszerek kinematikaja. Egyetlen hurok implicit zarési feltételei: helyzet- sebesség-
és gyorsulasallapot. Egyetlen hurok explicit zarasi feltételei. Zarasi feltételek szingularitasa.

Zart lanca tobbtest-rendszerek dinamikaja. Szekunder erGesavarok. Impulzus- és perdiilettételek. Zart
lancu tobbtest-rendszerek egyenletrendszere, mozgasegyenleteinek elGéllitasa nem rekurziv formalizmussal.



