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A tananyag

Oktatasi cél: Ipari robotok jellemzése a kialakitis modjainak megismerése, a kiilonféle hajtaslancok jellegzetessége és
vizsgalata, a robot iranyitas és programozas alapjainak valamint a robotalkalmazas alapveté teenddinek elsajatitasa.

Utemezés:
Oktatasi hét Témakor

1. Ipari robotok felépitése: jellegzetességei épitdelemeinek valasztéka. Felosztasok

2. Koordinata ¢és karrendszerek

3. A kinematika hatésa., egy és tobb-szabadsagfoku kényszerek konstrukcios kialakitasai,
mozgasformak a merev testtel dsszekapcsolt kényszerekbdl 4116 kinematikai lanccal.

4. Végrehajtdé mechanizmus: a modularitds, az allvany kialakitdsa és elhelyezése, a karrendszer
jellegzetességei szerint. Manipulatorok.

5. Jellegzetes koordinata rendszerek szerint miikddo ipari robot karmechanizmusok: zart és nyitott

kinematikai lanc. Karrendszer vizsgalata.

A hajtas lehetséges megoldasai. Villamos, pneumatikus hidraulikus aktuatorral miik6do robotok..

Hajtasok jellemzése a loket (és/vagy elfordulasi) tartomany, a sebesség, szogsebesség, az erd és
nyomaték szerint. Robot mechatronikai egységek.

8. A végrehajté mechanizmus statikus €s dinamikai vizsgalatai. Mérérendszerek, kiilsd és bels6
érzékel k. Ipari robotok megfogd szerkezetei Tobbfunkcios megfogd szerkezetek.

9. Oktatasi sziinet

10. Robotok vezérldinek jellemzése és felépitése.

11. PTP és CP vezérlés jellemzése. Manipulator vezérlése PLC-vel

12. Bionikus vezérlés, mester szolga rendszerek jellegzetességei és alkalmazasuk

13. Robot programozasi lehetdségek a tanitas kiilonféle modjai. Akcios tér modellezés megoldasa.

14. Intelligens robotvezérlok. Adaptivitas a manipulator térben.

Félévkozi kovetelmények
(feladat, zh. dolgozat, esszé, stb)

Oktatasi hét Zarthelyik (részbeszamolok, stb.)

9.13. Zarthelyi dolgozat

Az értékelés, a lebonyolitas, a potlas modja, a jegy kialakitdsanak szempontjai

Alairas feltétele a zarthelyik egyenkénti eredményes megirasa

A félévzaras médja (vizsga modja: irdsbeli, szobeli, teszt, stb.) A félévzaras médja (vizsga méddja: irasbeli, szébeli, teszt,
sth.) A foglalkozasokon valo részvételt a TVSZ I11.23.§ (1)-(4) pontja szabalyozza.

Letiltva bejegyzést kap az a hallgato, aki a megengedett mértéken feliil hianyzik, és mulasztasait nem igazolja. Az alairas
szorgalmi idszakon tili pétlasanak modjarél a Tanulméanyi Ugyrend I11.6.1.(3)/1116.2.(3) pontja rendelkezik. Valamennyi,
jelen dokumentumban nem szabalyozott, kérdésben az Obudai Egyetem Tanulmanyi és Vizsgaszabalyzata valamint
Tanulmanyi Ugyrendjének rendelkezései az iranyadok.
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