	Óbudai Egyetem
Bánki Donát Gépész- és Biztonságtechnikai Mérnöki Kar 
	Mechatronikai és Autótechnikai Intézet 

	Tantárgy címe és kódja: Ipari robotok kinematikája és dinamikája II (BGRRK25NLB)Kreditérték:  4 

levelezői tagozat, 5. félév

	Szakok melyeken a tárgyat oktatják: Mechatronikai mérnök szak, Robot rendszerek szakirány ,

	Tantárgyfelelős oktató:
	Dr. Rudas Imre
	Oktatók:
	 Dr. Bencsik Attila, Nagy István

	Előtanulmányi feltételek (kóddal) 
	Matematika szigorlat, Fizika, Ipari robotok kinematikája és dinamikája I (BGRRK14NLB)

	Heti óraszámok: 
	Előadás: 
	Tantermi gyak. 
	Laborgyakorlat: 
	Konzultáció: 

	Félévzárás módja:

(követelmény)
	Vizsga (szóbeli)

	A tananyag

	Oktatási cél: 

	Ütemezés:

	Oktatási hét

(konzultáció)
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.
	Inerciarendszer, Newton Axiómák, Galilei-transzformáció; Kinetikus és potenciális energia, Lagrange-függvény; A Hamilton-elv és a variációszámítás alapjai; Euler-Lagrange-egyenletek; Az általánosított erők, fizikai jelentésük és a mérhetőségükkel kapcsolatos problémák; Rosszul kondicionált inerciamátrix lehetősége és hatásai;

A dinamikai modell felállítása alapmérések és a homogén transzformációk segítségével; Az általánosított tehetetlenségi mátrix; Módosított Denavit-Hartenberg konvenciók; 

	2.


	Legendre-transzformáció, Hamilton-függvény, kanonikus koordináták és mozgásegyenletek, mérhetőségi problémák;

Zárt mechanikai rendszer belső szimmetriái: differenciálható sokaságok, térképek és atlaszok, kanonikus transzformációk; Nyújtások és zsugorítások, forgatások, hiperbolikus forgatások;

	3.


	Szimplektikus geometria, szimplektikus bázis, szimplektizáló algoritmus; Fázisáram, Poisson-zárójelek, szimmetria-megmaradás elvek, Liouville tétele; 

Periódikusan gerjesztett mechanikai rendszerek, Poincaré leképezés; Paraméter rezonancia;  Disszipatív jelenségek beépítése a Klasszikus Mechanikába; Sztatikus és dinamikus súrlódási modellek: Striebeck, Tustin és LuGre modell; Egyéb nemlinearitások: kotyogás;

	4.
	Folyadékokat és gázokat tartalmazó alkatrészek modellezése: Kontinuitási egyenlet, Euler egyenletek, szükséges kiegészítések mint konkrét anyagmodellek;  A hidraulikus munkahenger és csatlakozó csövek matematikai modellje, Moody Diagram, súrlódási tényező;Konkrét paradigma végigszámolása; Konzultáció a vizsga előtt

	Félévközi követelmények (feladat, zh. dolgozat, esszé, stb):

	Oktatási hét
	

	Az értékelés, a lebonyolítás, a pótlás módja, a jegy kialakításának szempontjai

	A szóbeli vizsga célja egy egységes, geometriai szemléletű hozzáállás kialakításának segítése.
A foglalkozásokon való részvételt a TVSZ III.23.§ (1)-(4) pontja szabályozza. 

Letiltva bejegyzést kap az a hallgató, aki a részvétel feltételét nem teljesítette.
Az évközi jegy/aláírás szorgalmi időszakon túli pótlásának módjáról a Tanulmányi Ügyrend III.6.1.(3)/III.6.2.(3) pontja rendelkezik.

Valamennyi, jelen dokumentumban nem szabályozott, kérdésben az Óbudai Egyetem Tanulmányi és Vizsgaszabályzata valamint Tanulmányi Ügyrendjének rendelkezései az irányadók.
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