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OKTATAS CELJA

TANTARGY TARTALMA

A tananyag litemez€se:

1.

Oktatési kovetelmények.

2. Bevezetés. Altalanos és ipari robottechnikai alkalmazasok. Robotok felosztasa. Ipari robotok altalanos

felépitése. Robotok: karrendszerek és robotvezérlok.
Rendszertechnikai felépités, strukturdlis feadatszétosztas. Robotok munkaterei: derékszogi-, henger-, €s
gombkoorinataju, "humanoid" és "SCARA" robotok, altladnos mikkodésiik és jellegzetességeik.

. Kiils6 és bels6 koordnatarendszerek és koordmnatak. Fémozgasok €s ranyultdsgok. Szabadsagfokok

ésmozgékonysag. Robotok kézcsukloi. Roll-, itch- és yaw tengelyek és iranyok értelmezuése, RPY és RPR
kézcsuklok felépitése. (Labor: ABB robot bemutatd egyeztetett idéontban )

Bevezetés a robotok iranyitdsdhoz. Pont és targy lefrdsa a térben. Kétdimenzids transzformacios alapesetek. A
haromdimenzios rotacios és transzlacids transzformacios matrixok szarmaztatasa.

Grafikus dbrazolas. Az altlaanos transzformalt eredménymatrixa. Az R-kerettl a kézc sukloig terjedd altalanos
transzlacios €s rotacios transzformacids matrix alakja.

1. Zhmegirésa.

Az inverz transzormaciok. Transzformacios grafok. A robot leirasa a térben. Az altalanos kar-elem Denavit-
Hartenberg transzformit alakja. A direkt kinematika fogalma.

9. Az nverz kinematika. Megoldasi modszerek.

10.

11.

12.

13.

Redundans esetek és elfajulasok. A robotok dinamikédjarol. Statikus és dmamikus pontossag. Robotok
palyagorbéi s trajektoriai
Az utvonaltervezés altalnos és specidlis esetei. Modern ipari robotok tizemmddjai. Robotiranyitas

joystickvezérelt tizemben, valtozo koordinatarendszerek szerint. Labor: ABB robot bemutato.

Robotok szerkezeti felépitése: gépészeti-, ranyitdstechnikai-, hajtistechnikai alrendszerek attekmtése, 0
feladataik, tipikus megoldasok.
2. Zh megirasa. Feladatbeadas és értékelés.

SZAMONKERESI ES ERTEKELESI RENDSZERE

A fIév folyamatos szamonkéréssel zarul.
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A RIv teljesitésének (alairds megszerzésének) feltételet:
- a két ZH legalabb elégséges megirsa,
- a haz feladatok elfogadottan b eadésa,

- részvétel a labor robot-b em utaton.

KOTELEZO IRODALOM

Eldadéason készitett jegyzet
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