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Zarovizsga kérdeések
Ipari robotok kinematikaja és dinamikaja
(BMXRR25BNE, BMXRR25BLE)

(Frissitve: 2021.10.14.)

A csoportok és a Lie csoportok fogalma;

A Lie csoportok generatorai, konstans generatorral képzett exponencidlis fliggvények,
"transzformalt generatorok", Lie algebra, a kommutdtorok geometriai jelentése, Jacobi-
azonossag;

Az egységelemnél vett érint6tér, bazisvektorok, struktiradllandok, felcserélési relaciok;

Homogén koordinatak és homogén matrixok; a homogén matrixok mint Lie csoportok, a
forgatasok és az eltolasok generatorai;

Lie csoportok paraméterezése kiilonos tekintettel az Ortogonalis Csoportra és az eltolasokra;
Jobbkéz konvencio;

Nyilt kinematikai lanci robotok “forward” és ,inverz” kinematikai feladatanak
megfogalmazasa: a “home position” és a kinematikai paraméterek; kinematikai redundancia; a
differencidlis inverz kinematikai feladat megfogalmazasa.

Optimalizalas kényszerek mellett: a kényszerek geometriai értelmezése, Lagrange szorzok,
redukalt gradiens, Newton-Raphson algoritmus; Tarsfeladat (Auxiliary Function); A Moore-
Penrose pszeudoinverz.

Kinematikai szingularitasok és kezelésiik a Moore-Penrose pszeudoinverz ,,deformalasaval”;

A Klasszikus Mechanika fenomenolégiai alapjai: tér és id6, inercidlis vonatkoztatasi rendszer,
Newton posztulatumai;

Az analitikus mechanikai alapjai merev testekbdl allo rendszerekre: a variacios elv zart (izolalt)
rendszerre (mit optimalizalunk milyen halmazon), éaltalanos koordinatdk, Lagrange-fiiggvény,
Euler-Lagrange mozgasegyenletek;

. Az Euler-Lagrange egyenletek nem izolalt rendszerre: az altalanos erék és fizikai értelmezésiik;

12.

A homogén matrixok felhaszndldsa a dinamikai modell paramétereinek megéallapitasara; e
modell {6 limitacioi;

A Kiszamitott Nyomaték Elvii Robotszabalyozas (,,Computed Torque Control"): a dinamikai
modell Altalanos forméja, PID és PD jellegii visszacsatolasi egyiitthatok, a visszacsatolasi

egyliitthatok ellendrzése a Lyapunov-egyenlet alapjan; Egyetlen /7 paraméterb6l szarmaztathato
PID és PD jellegii visszacsatolasi erésitési tényezok.

A Valtozo Struktiraju/Cstisz6 Mod szabalyozas alapotlete: "hibametrika", a szabalyozas relativ
rendje, csattogas és annak elkeriilése; PID és PD tipusu hibarelaxacio.
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