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A PD és PID szabdlyozék szerepe az analdég pozicid szabalyozasban, hatasuk a
poziciondlasi hibdra és a stabilitdsra. Stabilitasi hatarok kiszdmitasa id6késés esetén.
Digitdlis pozicié szabalyozas: 1 DoF modell, a szabalyozd eré és a mozgasegyenlet PD
szabalyozas esetén. A P és D erGsitési tényezGkbdl szamitott paraméter értékek stabilis
tartomanyanak meghatdrozasa. A pozicionaldsi hiba csokkentésének lehetGségei.
Stabilitdsvesztés lehetséges esetei a digitdlis pozicid szabdlyozds stabilitasi
tartomanyanak kilonféle hatarain. A (be)rezgési frekvenciak szamitdsa. A leggyorsabb
beallashoz szilikséges szabalyozdsi paraméterértékek és a pozicionalasi hiba.

Az er@szabdlyozds alapgondolata, lehetséges szabdlyozasi stratégidk és a digitdlis
er@szabdlyozas stabilitasi térképe.

Az egyensulyozds két szabadsagi foki modellje és nemlinedris mozgasegyenlete. A
linearizalt egyenlet stabilitdsvizsgdlata, valamint a kritikus reflexid6 legegyszer(bb
kiszamitasi elve.

Az egyensulyozds id6késést tartalmazd linearizalt mozgasegyenletének stabilitasi
térképe és annak vdltozasa digitdlis PD szabdlyozds esetén. A kritikus reflex- ill.
mintavételezési id6. A kvantalas hatdsa a stabilitasra.

A mechanizusok épit6elemei, a tagok és csukldk osztalyozasa. Kinematikai lanc
fogalma és fG tipusai, az egyes tipusok el6nyei a gyakorlatban.

Mechanizmusok analizise: a szabadsagi fokok meghatarozasa a tagok és csukldk szdma
és tipusa alapjan. Lehetséges ellentmondasok okai. Alternativ médszerek a szabadsagi
fokok kiszamitasara.

A csoportokra bontas mddszere és a fliggetlen geometriai kényszerek kiszamitasanak
maodszere a szabadsagi fokok megallapitasara.

Alapvetd tervezési feladatok négycsuklés mechanizmusokkal: két és harom megadott
helyzeten athaladd tag, adott szégtartomdnyon mozgd lengbkar, két megadott szélsé
helyzeten athaladé tag, quick-return mechanizmus.

Sikbeli nyilt kinematikai lancu robotok geometriai leirasa, homogén transzformacio. Az
inverz kinematiikai szamitas célja és mddja.

Sikbeli nyilt kinematikai [dncd robotok mozgdsegyenletei. Csuklderék és
csuklényomatékok értelmezése.

A linearis allapotvisszacsatolds szabdlyozé és az inverzdinamika szabalyozas
Osszehasonlitdsa (a nemlinearis allapotvisszacsatoldas koncepcidja). Az erGsitési
tényez6k hangoldsa digitalisan megvaldsitott, PD szabalyozéval kiegészitett
inverzdinamika szabdlyozas esetén.
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PD and PID controllers in analogous position control; their effects on the positioning
error and stability. Calculation of the stability borders in the presence of time-delay.
Digital position control: 1 DoF model, control force and the equation of motion for PD
control. Calculation of the stable parameter domain for the gains P and D. Possibilities
for the reduction of the positioning error.

Particular cases of stability loss at the different kinds of borders of the stable domain.
Calculation of the vibration frequency. Optimal gain parameter values corresponding
to the fastest error decay and the positioning error.

Fundamental idea of force control, possible control strategies. Stability chart for the
digital force control.

The 2 DoF model and the nonlinear equation of motion of balancing. Stability
investigation of the linearized model. The simplest principle for the calculation of the
critical reaction time.

Stability chart of the linear delayed model of balancing. Stability chart when digital PD
control is introduced. Critical reaction time and sampling time. The digital effect of
guantisation.

Components of mechanisms, classification of joints and links. Concept and types of
kinematic chains, the advantages of each type in the practice.

Analysis of mechanisms: calculation of the DoF based on the number and type of joints
and links. Reasons for the possible contradictions. Alternatives for the calculation of
DoFs.

Calculation of DoF based on the number of independent geometric constraints and the
decomposition of mechanisms into groups.

Basic design tasks with four-bar linkages: link goes through two and three prescribed
pose; rocker motion in a given angle range; link goes through two prescribed extreme
pose; quick-return mechanisms.

Geometric description of planar serial manipulators, homogeneous transformations.
Goal and execution of the inverse kinematic calculations.

Equations of motion for planar serial manipulators. Concept of joint forces and joint
torques.

Comparison of the linear feedback control and the inverse dynamics control (concept
of nonlinear feedback linearization). Tuning of the control gains in digital inverse
dynamics control augmented by linear feedback.



