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OKTATAS CELJA

Robotok hardveres eszkozeinek megismerése: utmérdk, hajtastechnikai elemek, egyéb érzékeldk-szenzorok

TANTARGY TARTALMA

ROBOTTECHNIKA 1I.
A félév tematikdja. Oktatasi kovetelmények
1. hét Szabdalyozott hidraulikus hajtasok iranyitd szervei.

2. hét. Hajtastechnikai alapok: Tomegek €s tehetetlenségi nyomatékok valtozasai és atszamitasuk redukalt
értékekre a robot térbeli mozgasai soran.

3. hét. Robotok villamos hajtasai. Egyenaramu allandomagneses motoros hajtasok. Uzemmodok,
sebességszabalyozas, fékiizem.

4. hét. Tipikus tizemallapotok. Sebesség,- nyomaték, €s vezérld fesziiltség jelleggorbék idéabrai.
5. hét. Igénybevételek, melegedés.

6-7. hét. Valtakozoaramu, aramvektorszabalyozasu allandémagneses szinkronmotoros hajtasok. Elvek és
megoldasok.

8. Allandomagneses szinkronmotoros szervohajtas MATLAB szimulacios vizsgélata.
9. hét. 1. ZH megirésa.

10. hét. Robotok tipikus érzékeldi, jelatalakitoi. Utmérd rendszerek, eré- és nyomatékmérés. Kiilonleges
érzékelési technikak.

11. hét. Lato rendszerek, a képfeldolgozas elve.

12. hét. Robotok programozasa. Teach-in, point-to-point, interpolacios stb. Fébb szempontok, nyelvek,
struktardk. Példak az ABB robotok S4c¢ nyelvii programozasara.

13. hét. Robotok szabalyozéasainak néhéany tipikus megoldésa. Pozicid- és sebességszabalyozasok.
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Inerciavaltozasra adaptiv robotszabalyozasok. Gyorsulas-, eré- €s engedékenység-szabalyozasok elve.
Latérendszerek és robotszabalyozasok kapcsolata.

14. hét. 2. ZH megirasa.

SZAMONKERESI ES ERTEKELESI RENDSZERE

Folyamatos szamonkérés

KOTELEZO IRODALOM

Eldadasjegyzet. Kapcsolddo targykorok irodalma (villamos hajtasok)
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