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Emlékezetből 
1. Fogalom meghatározás 1-1 mondatban:  

 

 humanoid robot 

 rotációs csukló 

 transzlációs csukló 

 inverz geometriai feladat 

 direkt kinematikai feladat 

 csuklókoordináta 

 pont-pont irányítás 

 folytonos irányítás 

 

2. Töltse ki a táblázatot az alábbi ábrán látható 3 szabadságfokú robotkar Denavit-
Hartenberg paramétereivel,röviden indokolja az egyes lépéseket, rajzolja be az e 
és f egyeneseket! 

 



3. Majdnem ez a feladat volt azzal a különbséggel, hogy már teljesen becsavartuk a 
csavart és csak egy 𝑡𝑎𝑢𝑎 nyomatékú ráhúzás kell neki (nem volt sem sebesség, 
sem szögsebesség! ) 
 

 



4.  

 
 

5.  Adott egy ilyesmi ábra, tervezzen hozzá PI szabályzót: 

 



6. Szabályzós feladat: 
 

 
 
 

b, Ki volt még egészítve egy-két alfeladattal 

 


