1) irja fel azt a homogén transzformacios matrixot, mely a koordinatarendszer origojat x=1 és
y=2 egységgel eltolja, valamint a “z” tengelyt 30 fokkal elforgatja! (2p)

2) irja fel az alabbi rendszer y(t) rendszeregyenletét Lagrange-maodszerrel! A témeg
vezetékben mozog zérus surlédassal. Az elrendezés fliggbleges sikban van! (2p)
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3) Indirekt kinematika

A robotkar effektorpontjat v=0,1 m/s alland6 sebességgel kell végigvezetni az (x-4)*+y*=1
egyenletli félkoron a P(3; 0) pontbol indulva. Hatdrozza meg a robotkar k(t) hosszat és o(t)
szOgét az 1d6 fliggvényében! (2)

Hatarozza meg a robotkar dk/dt sebességét és ¢ szogsebességét az id6 fiiggvényében! (3p)
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4) Adott a forgatty(s mechanizmus dugattyGjanak sebessége, v=2 m/s. Szamitsa ki a
forgattyus tengely pillanatnyi szogsebességét! (2p)
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