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A tananyag

OKktatasi cél: Az ipari robotok, manipuldtorok programozasaval kapcsolatos alapvetd ismeretek
megszerzése ugy elméleti, mint gyakorlati szinten. Az elméleti ismeretek az eléadasokon, mig a
gyakorlati ismeretek 3D-s robotszimuldcios rendszeren lesznek oktatva. A robotszimuldcios kdrnyezet
az ABB, (illetve, ido fiiggvényében a FANUC), rendszereire épiilnek. Mindezek mellett valos
robotprogramozasi feladatok is sorra keriilnek, MITSUBISHI (humanoid robotkar) illetve YAMAHA

(SCARA robotkar) tipusu robotkarok esetében.

Utemezés:
Oktatasi hét Témakor
(konzultacio) Eléadasok Laborgyakorlatok

1. Bevezetés: programozasi alapok Bevezetés: ABB Robotstudio szoftver
megismerése, alapkoordinatarendszerek ismertetése, kezeldfeliiletek és
atismétlése. Robotvezérlé(k) (PLC+sajat meniirendszer bemutatasa, egyszerii
vezérld) felépitése, és egy robotprogram robotcella modellezése
utja a megirastol a végrehajtasig
(interpreter, fordito, ...).

2. Egyszeri program készitése
RobotStudioban: Program fejlesztés a
virtualis kornyezetben, mozgas
interpolaciok ismertetése, RAPID
kornyezet bemutatasa, egyszerit RAPID
utasitdasok ismertetése

3. On-Line, illetve Off-Line programozasi »Pick and Place” program készitése I.:
modszerek ismertetése és jellemzoik. Pick and Place tipust feladatok
Robotprogramozashoz kapcsolodo palyatervezése, palya modositdsa RAPID
informatikai alapstruktirak (makrok, kornyezetben
rekurziok, fiiggvények, alprogramok, ..,).

4, Egyszerii ,,Pick and Place” program
készitése I1.: SmartComponent
konfiguralas és hasznalata RobotStudioban

5. A robotprogramok szintjei (gépi kod,
objektumok, .., magas szintii program), és a | Gyakorlas: ,,Pick and Place” tipusu feladat
robotprogramozas eszkozei (3D-S Onallé megoldasa
szimulacids rendszer, PC, betanitopanel)

6. Megfogé konfiguralasa: Kiils6 fajlbol

beimportalt megfogok konfiguralasa a
RobotStudio segitségével.

7. A mozgasvezérlés modjai: alacsony szintli | Palettazasi feladat szimulalasa |.: while
vezérlés (motorok, szervok, szenzorok és for ciklusok alkalmazasa palettazasi
szintjén); magas szintli vezérlés (SW-ek feladatok soran, ciklusok implementalasa
szintjei). Szabalyzasi folyamatabrak és RAPID koérnyezetben
implementaldsuk. Nyilt rendszerti
robotvezEérlok, beagyazott robotvezérlok.




8. Palettazasi feladat szimulalasa II.:
SmartComponent konfiguralasa, 0j
objektumok ismertetése

9. Hierarchikus gyartési rendszerek (FMS, »Conveyor Tracking” Robotstudioban:
FML, FMC, CIM, MAP - jelentései) Futészalagok dinamikus kezelése
programozasi médjai). Erdekességek: RobotStudioban, futészalagok mozgasanak
Beszéd alapu iranyitas, CCD (kamera) lekovetése
rendszerek bedgyazasa.

10. PLC programoz verseny-Szabadka »Multimove” rendszer megvalésitasa:

Robot-robot kooperacios feladat
megvaldsitasa Robotstudioban, TASK-0k

szinkronizalasa.

11. Szerda 13:00-661 TDK MITSUPISHI }'O’I)Qt programoz&is’a l

(ZH-) Egyszeri palettazasi feladat megvalositasa

RV-3SB manipulator segitségével

12. MITSUBISHI robot programozasa II.:
Palettazasi feladat befejezése

13. PZH - ZH

14. PotZH és Hazifeladat bemutatasa

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

Oktatasi hét Zarthelyik (részbeszamolok, stb.)
(konzultacio) A ZH (PZH) idépontok, lasd eldzéek.

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

A sikeres félevkozi jegy feltétele az 50% feletti ZH és a gyakorlaton kapott feladatok sikeres teljesitése (itt is az
atlagnak 50% felett kell lennie).

A félévzaras modja (4 félévkozi jegy a ZH értékelésébdl és a gyakorlaton szerzett értékelések datlagolasaval
alakul ki.)

Kotelezo irodalom:

Ajanlott irodalom: J.N. Pires: Industrial Robots Programming: Building Applications for the
Factories of Future, Springer, 2007

Egyéb segédletek:
Eldadasanyagok: http://siva.bgk.uni-
obuda.hu/jegyzetek/Mechatronikai_alapismeretek/IpRobProgrSzim/
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