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Dolgozat cime: Omnidirekciondlis robotok hajtasanak vizsgalata a
kinematika és a hajtaslanc szemszogébol

Kivonat

Omnidirekcionalis vagy holonomikus hajtasu robotok a robotika egy olyan altipusa, ame-
lyeket logisztikai feladatokra és tobb iparagban széleskortien hasznalnak. Ezen robotok
barmely iranyba képesek mozogni orientacidjuk megvaltoztatasa nélkiil. Egyszerii matem-
atikai egyenletek segitségével az alapveté mozgasok konnyedén iranyithaték, azonban ipari
felhasznalasra, ahol a pozicids és orientacids kovetelmények szigoriian meghatarozottak, egy
sokkal Osszetettebb és pontosabb irdnyitas sziikséges.

A hagyoményos differencidlis hajtassal ellentétben a kerekek forgasuk soran lényegesen
nagyobb hatassal vannak egymasra. Egyetlen kerék meghajtasa a tobbi kerékben is szogsebes-
séget indukal, amely szogsebesség annak motorjara is visszahat. A probléma még jelentésebbé
valik, ha mindegyik kereket meghajtjuk és ezen effektusok egymaéssal interakcioba kertilnek.
A modellezés soran a talaj és a robot kerekei kozotti kapcsolat csiszasmentesnek feltételezheto.
Ezen feltételezés mentén a meghajto motorok és azok kerekein keresztiil a talajjal valé kapcso-
latuk meghatarozhaté. Tisztan lathatd, hogy valds kornyezetbeli helyzetekben a szabélyozas
igazan komplikalttd valik.

Kutatdsomban felmérem és feldolgozom ezen a teriileten végzett kutatoi eredményeket,
a fenndllé jelenségeket szimulalva. Munkam soran a kinematikai egyenleteket felirva és
a meghajtasbol szarmazo Osszefiiggéseket meghatarozva kiilon-kiilon vizsgalom azok teljes

rendszerre gyakorolt hatésait.
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