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Abstract

The aim of this thesis is the definition of the general shape of the constraint equations which are
necessary to calculate the acceleration of the robot arm and the mechanisms and the presentation of
their application.

After the derivation in time of the velocity (wich in general form determinate the [1] and [3]), the
constraint equations of the acceleration are obtained after grouping the unknowns.

Keywords: kinematic pairs, constraints, constraints equations, acceleration.

Osszefoglalas

A dolgozat célja az 6toldalu térmechanizmus gyorsulasanak kiszamitasahoz szilkséges kényszeregyen-
letek altalanos alakjainak meghatarozasa. A kényszeregyenletek segitségével, meghatarozhat6 barmely
tér vagy sikban fekvé mechanizmus tagjainak gyorsulésa.

A gyorsulas kényszeregyenleteit (ami altalanos formaban az [1] és [3] meghataroz), a sebesség kény-
szeregyenleteinek 1d6 fliggvényében valo derivalasa és a kifejezések az ismeretlenek szerinti csoporto-
sitasa utan kaptuk meg.

Kulcsszavak: kinematikai par, kotottségek, kényszeregyenlet, gyorsulas.

1. Az otoldali térmechanizmus
ismertetése

Az otoldald mechanizmus elemei az 1.
abra szerint:

1-géptorzs;

2-fétengely;

3-hajtokar;

4-psszekototag;

5-lengbkar. 1. dbra. Otoldald térmechanizmus
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A program egy Kivilall6 régzitett rend-
szerhez van felirva, amelyben a géptdrzs
koordinatai, X;; Ys; Zg; értékeket kaptak. A
mechanizmus barmely tagjanak sulypontja-
hoz  viszonyitott O;;pontok  koordinatai
mindig allandok, amelyeket az r;; vagy
r;;I helyzetvektorokkal hataroztunk meg.

2. A gyorsulas kényszeregyenlete-
inek meghatarozasa

Az ismeretlenek meghatarozasahoz ti-
zenhat kényszeregyenletb6l alkotott rend-
szert irtunk fel. A mechanizmus vezetdpa-

ramétere y/, sz0g.

A gyorsulas kényszeregyenleteinek alta-
lanos alakja forgé és gombcsukléval kap-
csolt mechanizmus esetén: A géptdrzs és a

fotengelyt Osszekapcsolé forgd csuklo,
gyorsulasanak kényszeregyenletei:
Xz =X V3 'alz(W2v92r¢z)_ Yu V3 ’ﬁlz(‘//zrez-gﬁz)_ 2y V3 'Vlz(ezv'//z):O 1)
i -2 -2 -2 _
Yoo = Xo1 ¥ '0‘22(‘//2’921¢2)_ Yo V> 'ﬁzz(‘//2192:¢2)_ In-¥ '722(‘921‘//2)—0 2

A fétengelyt és hajtokart 6sszekapcsold gombesuklo, gyorsulas kényszeregyenletei:
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Otoldalu térmechanizmus, gyorsulas meghatarozas
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Az 6sszekot6 tag és a lengdkar kozott forgd csuklo, gyorsulas egyenletei:
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A hajtokar és 6sszekotdtag kozotti forgd csuklo, 6t gyorsulas egyenletét hasonldan irtuk
fel, az Gsszekotd tag és lengdkar egyenletéhez képest, csak a kollinearitas feltétele az X

tengelynek felel meg.

A lengdkar a géptorzshoz kapcsold forgd csukld gyorsulas egyenletei:
Yos = 0s - (Xsy - Cgs + Va1 - Bos + Zsy - 55)- COSWs = Oy - (X, - Grgg + Yoy - s + 25 ‘735)'COSV/5 =0

(10)
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— 62 -sin @, -cos gy - Yo, — 62 -C0S 6, - 25 =0
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A mechanizmus ismeretlen paraméterei az oszlopmatrix értékei:

o] :[xez,v;z,xes,v;s,z'm,xm,v@,2'64,v';-,5,2'65,%,@3,&53,@4,&4,@5]

A fenti egyenletekbdl az ismeretlenek
csoportositasaval kifejezhetdk az ,,A” és a
,B” matrix tagjai.

A derivalasokat a [2].170 o0ld.5.179, 164
old,5.172 altalanosan megfogalmazott kép-
letek sajatos alakra hozésa szerint irtuk fel.

3. Kovetkeztetések

A kényszeregyenletek segitségével bar-
mely tér vagy sikban fekvé mechanizmus
tagjainak gyorsuldsa meghatarozhato kulo-
nosebb mozgasegyenletekre jellemz6 sz&-
mitasok nélkal.

Ennek a modszernek a hasznélatival,
lehet a legpontosabban meghatarozni a
térmechanizmusok tagjaihoz tartozd koz-
ponti tehetetlenségi fétengelyek gyorsulasa-
it, a sajat és a kiilsd rogzitett koordinata
rendszerhez viszonyitva.

202

(12)

A tudoményos eredményeket hasznosi-
tani lehet, barmely karos mechanizmus és
robotok  gyorsulasainak kiszamitasa-
nal,valamint alkalmazasi lehetdséget nyujt
Uj és hatékony laborgyakorlatok kialakita-
sanal.
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