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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. 

Összefoglalás 
A dolgozat célja az ötoldalú térmechanizmus gyorsulásának kiszámításához szükséges kényszeregyen-
letek általános alakjainak meghatározása. A kényszeregyenletek segítségével, meghatározható bármely 
tér vagy síkban fekvő mechanizmus tagjainak gyorsulása.  

A gyorsulás kényszeregyenleteit (ami általános formában az [1] és [3] meghatároz), a sebesség kény-
szeregyenleteinek idő függvényében való deriválása és a kifejezések az ismeretlenek szerinti csoporto-
sítása után kaptuk meg. 

Kulcsszavak: kinematikai pár, kötöttségek, kényszeregyenlet, gyorsulás. 

 

1. Az ötoldalú térmechanizmus 
ismertetése 
Az ötoldalú mechanizmus elemei az 1. 

ábra szerint: 
1-géptörzs; 
2-főtengely; 
3-hajtókar; 
4-összekötőtag; 
5-lengőkar. 

 
1. ábra. Ötoldalú térmechanizmus 
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A program egy kívülálló rögzített rend-
szerhez van felírva, amelyben a géptörzs 
koordinátái, 𝑋𝐺𝐺, 𝑌𝐺𝐺, 𝑍𝐺𝐺 értékeket kaptak. A 
mechanizmus bármely tagjának súlypontjá-
hoz viszonyított 𝑂𝐺𝑖∗ pontok koordinátái 
mindig állandók, amelyeket az 𝑟𝐺𝑖  vagy 
𝑟𝐺𝑖𝐼 helyzetvektorokkal határoztunk meg. 

2. A gyorsulás kényszeregyenlete-
inek meghatározása  

Az ismeretlenek meghatározásához ti-
zenhat kényszeregyenletből alkotott rend-
szert írtunk fel. A mechanizmus vezetőpa-
ramétere 2ψ szög. 

A gyorsulás kényszeregyenleteinek álta-
lános alakja forgó és gömbcsuklóval kap-
csolt mechanizmus esetén: A géptörzs és a 
főtengelyt összekapcsoló forgó csukló, 
gyorsulásának kényszeregyenletei:    
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A főtengelyt és hajtókart összekapcsoló gömbcsukló, gyorsulás kényszeregyenletei: 
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Az összekötő tag és a lengőkar között  forgó csukló, gyorsulás egyenletei: 
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A hajtókar és összekötőtag közötti forgó csukló, öt gyorsulás egyenletét hasonlóan írtuk 
fel, az összekötő tag és lengőkar egyenletéhez képest, csak a kollinearítás feltétele az X 
tengelynek felel meg. 

A lengőkar a géptörzshöz kapcsoló forgó csukló gyorsulás egyenletei: 
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A mechanizmus ismeretlen paraméterei az oszlopmátrix értékei: 

[ ] 







=

⋅

5443335544433322 ,,,,,,,,,,,,,,, θφθφθψ 
GGGGGGGGGG

T
i ZYZYXZYXYXQ

                (12)

A fenti egyenletekből az ismeretlenek 
csoportosításával kifejezhetők az „A” és a 
„B” mátrix tagjai. 

A deriválásokat a [2].170 old.5.179, 164 
old,5.172 általánosan megfogalmazott kép-
letek sajátos alakra hozása szerint írtuk fel. 

3. Következtetések 
A kényszeregyenletek segítségével bár-

mely tér vagy síkban fekvő mechanizmus 
tagjainak gyorsulása meghatározható külö-
nösebb mozgásegyenletekre jellemző szá-
mítások nélkül.  

Ennek a módszernek a használatával, 
lehet a legpontosabban meghatározni a 
térmechanizmusok tagjaihoz tartozó köz-
ponti tehetetlenségi főtengelyek gyorsulása-
it, a saját és a külső rögzített koordináta 
rendszerhez viszonyítva.  

A tudományos eredményeket hasznosí-
tani lehet, bármely karos mechanizmus és 
robotok gyorsulásainak kiszámításá-
nál,valamint alkalmazási lehetőséget nyújt 
új és hatékony laborgyakorlatok kialakítá-
sánál. 
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