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A tananyag

Oktatasi cél: Alapvetd robottechnikai ismeretek megszerzése a robotfelépités, robot-kinematika, robot-dinamika,
és robotprogramozas teriiletén.

Utemezés:
Konzultaciok Témakor

1. Alapfogalmak - Robotrendszerek felépitése, robotok koordindtarendszerekben valé szamoldasok
osztalyzasa, koordinatarendszerek, koordinatarendszerekben | alapjai.
valo szamolasok.

2. Ipari robotkarok felépitése, robotkarok szerkezeti felépitése,
munkaterek, szabadsagfok, nyomatékfok, robotkarok
szerkezeti vazlatai.

3. Alapvet6 palyatervezési eljarasok ismertetése, (PTP, CPP) mozgasmechanizmusokkal kapcsolatos
Palyatervez6 algoritmusok ismertetése - CPP szamolasok — felkészités a HF kiszamolasara.

4. PTP — palyatervezési szamolasi modszerek,

5. 1.ZH direkt kinematikai egyenletek felirasa, és

azok derivaltjainak felirdsa.

6. FMTU - konferencia 1.ZH

7. PLC- V- Szeged, Csiit.-t6] tavaszi sziinet Inverz kinematikai egyenletek analitikus

felirdsa, megoldasa

8. Kedd-ig tavaszi sziinet.

9. TCP koordinatarendszer mozgasa az alap Matrixok szorzdsa, inverz matrix eléallitasa.
koordinatarendszerben. Robotkinematikai alapok, Direkt és | koordinatarendszerek matrixos felirasa,
inverz kinematika fogalma. forgatdsi matrixok képzése 2D, illetve 3D-

ben.

10. HTM - és a Denavit Hartenberg modszer bevezetése

11. A Jacobi matrix felirasa és hasznalata - hengeres robotok Inverz kinematikai egyenletek matrixos
esetében felirasa — Jacobi matrixok felirdsa

12. A Jacobi matrix felirasa és hasznalata - SCARA robotok
esetében

13. 2.ZH — HF beadasok PZH felkészit6 feladatok gyakorlasa.

14. Potlasok (PZH-k, )

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

Oktatasi hét
(konzultacio)

Lasd az intézeti értesiton

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

A ZH-k értékelése szazalékos, a minimalis elérendd szdzalékhatar 50%. Az 50% alatti ZH-t 1x lehet potolni. Ha ezek utan is 50% alatt van
az értékelés — AP-t kell irni.

A félévzaras modja (félévkozi jegy alapjan)

Félévkozi jegy alapjan

Kaotelezd és ajanlott irodalom: Somlo, Kat: Advanced Robot Control, Kulesar: Robottechnika, Lantos: Robotok iranyitasa, Mester:
Intelligens robotok és rendszerek

Egyéb segédletek:
El6adasanyagok: http://siva.bgk.uni-obuda.hu/jegyzetek/Mechatronikai_alapismeretek/lp_Robotrendszerek/
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