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. Robottechnikai alapdefiniciok: munkatér/holt tér, TCP, koordinata
rendszerek, robot konfiguraciok, DoF, csuklok és elmozdulasok jelolései.

. Robotkonfiguraciok ¢s a konfiguraciot meghatarozo egyeb paraméterek,
¢s azok jellemzoi (itt a legmeghatarozobb kar-konfiguracidkat kell
elmondani, azok jellemzdit, majd egy robotrendszerhez tartozo tovabbi
fontos konfiguracios paramétereket, és azok jellemzdit.)

. Palyatervezési médszerek ¢s egyes modszerek jellemzoi, fajtai, €s a
hozz4 tartoz6 definiciok. (PTP, CPP)

. Mozgasdiagramok: Sebességdiagramok, gyorsulasi gorbék (mondja el az
egyes diagramok alakjat, mik vannak a tengelyeken, milyen
mértékegységekkel €s milyen matematikai képlettel lehet leirni a
fliggvényeket. )

. Direkt kinematika: definicid, mire hasznalatos

-  HTM felépitése, mire haszndlatos, elony-hatrany a klasszikus
leirassal szemben

- Rotaciés ,,R” matrixok (2D, 3D kornyezetben)
Hogyan szdmoljuk ki a valos csukloszogeket az ,,R” matrixbol?

. Inverz kinematika: definicid, mire hasznalatos

- Analitikus megoldas (el6ny, hatrany, tulajdonsagok)

- Numerikus megoldas (eldny, hatrany, tulajdonsagok)

J(g) — Jacobi matrix, J(D)/J(®) —matrixok jelentdsége, mikor
hasznalatosak?

- J(q)* - inverz Jacobi matrix — mire hasznalatos, hogy kapjuk?



7. A mozgastervezés parametrikus modszere példak alkalmazasara.
(Mondja el hol és hogyan alkalmazzuk a paramétert, hogyan vezetjiik be a
paramétert a szamolasokba)

8. Trapezoidalis sebességprofil ¢s alkalmazéasa robotmozgasok
tervezésében (hogyan és miket szamolunk ki az egyes szakaszokban,
mondja el a képleteket, mik vannak a tengelyeken)

9. Az idé-optimalis robottrajektoria tervezés altalanos modszere és példa
alkalmazasara. (mondja el az idéoptimalis plyatervezés szamoldsahoz
sziikséges képleteket, milyen paraméterekre van sziikségiink, mibol
vezetjiik le az id6optimalitast, és végiil a matematikai leirdsa és annak
magyarazata)

10.Ipari robotok programozasa

- Leggyakrabban hasznalt programstruktirik a robotprogramozasban
(al-programok, fliggvény, eljaras, makrok, veremtarak, rekurzié fajtai,
forditott lengyel kod)

- ON-Line programozas (fajtai, legkisebb javithato struktura a

programokban)

- OFF-Line programozas (koordinatarendszerek, FRAME
koordinatarendszer, pozici6 lista, utasitaslista, program)

11.Polar manipulatorok kinematikaja és mozgasuk tervezése. A
Mmozgastervezeés parametrikus modszere. 1d6-optimalis utazopalya
tervezes.



12.Hengeres robotok kinematikaja és mozgasuk tervezése. Id6-optimalis
mozgastervezes.

13.Humanoid robotok kinematikaja és mozgasuk tervezése. Id6-optimalis
mozgastervezes.

14. SCARA robotok kinematikaja és mozgasuk tervezése. Idé-optimalis

mozgastervezeEs.



