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	Értékelési és ellenőrzési eljárások:
Az első félév 15 hete 5 hetes bevezető előadás sorozatra (Bencsik Attila) és 10 hetes, a robotok fizikai és matematikai modellezésének alapjait taglaló előadás sorozatra (Tar József) épül, tantermi gyakorlatokkal (Nagy István). A félévközi jegy e két rész anyagából írt egy-egy zárthelyi dolgozat osztályzatainak matematikai átlagából áll, azzal a feltétellel, hogy az elégséges osztályzatot mindkét részből külön-külön meg kell szerezni, azaz e két rész valamelyikéből szerzett elégtelen nem kompenzálható a másik rész jobb osztályzatával.

	Ismeretanyag leírása (heti bontásban):

	I. Bevezető előadások: (Bencsik Attila kompetenciája)
1. Ipari robot fogalma Az ipari robotokról általában, csoportosításuk 

2. Mozgásformák, koordináta és karrendszerek Descartes, gömb és henger koordináták.

3. karmechanizmusok, antropomorf kar, SCARA karelrendezés. 

4. Vezérlési stratégiák A PTP, a tengelyszerinti interpoláció és a CP vezérlés lényege

5. Ipari robotok tanítási módjai, jellemzésük Az ipari robotok irányítási struktúrája

II. Robotok kinematikai és dinamikai modellezése, matematikai alapok:

1. Valós Hilbert terek, Banach terek, lineáris normált terek, metrikus terek hierarchiája;

2. Ortonormált bázisvektorok, lineáris operátorok mátrix reprezentációja, merev testekkel végezhető műveletek: eltolások, forgatások és ezek reprezentációja homogén mátrixokkal, tenzorok, direkt szorzat és kontrakció;

3. Csoporttulajdonságok, diszkrét, folytonos és Lie csoportok, csoportalgebra;
4. Lie csoportok érintőtere, generátorok, Lie algebra, mátrix exponenciális függvények, Jacobi azonosság;
5. A reprezentációelmélet alapjai: Lie csoportok ábrázolása a Lie algebra ábrázolásán át: Clifford algebrák, kvaternió algebra, Riemann átrendezési tétele, spinorok, hermitikus és unitér transzformációk;
6. Nyílt kinematikai lánc felépítése, Jacobi mátrix, kinematikai szingularitások, redundáns robotkarok, Moore-Pennrose féle pszeudoinverz; Denavit-Hartenberg konvenciók;
7. Dinamikai modellezés: Newton axiómái, inerciarendszer; Hamilton elv, Euler-Lagrange mozgásegyenletek, általános koordináták és erők;
8. Legendre transzformáció, kanonikus mozgásegyenletek és azok geometriai értelmezése, kanonikus transzformációk, szimplektikus csoport;
9. Poisson zárójelek, szimmetriák és megmaradási tételek egymással való kapcsolata, Liouville tétele zárt konzervatív mechanikai rendszerre;
10. Konzultáció;



	Kötelező irodalom:
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	A tárgy minőségbiztosítási módszerei:

A hallgatók lehetőséget kapnak jegyzeteik bemutatására egy alkalommal az utolsó konzultációt követően
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