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OKTATAS CELJA / AIM OF THE COURSE

tantargyleiras: az elsajatitando ismeretanyag és a kialakitandé kompetencidk tomor, ugyanakkor informalé leirdsa

A tantargy célja a mérnoki gyakorlatban eldfordulo robot tipusok, robot programozasi alapok és a robottechnikai
alapismeretek elsajatitasa. A tantargy a villamosmérnoki alapozd targyakra épitve a robottechnikat, mint
gyakorlatorientalt tudomanyt mutatja be. A sziikséges elméleti ismeretek laborgyakorlatokon keriilnek elmélyitésre. A
targy alapot képez tovabbi specidlis robottechnikai tdrgyainkhoz.

TANTARGY TARTALMA / DESCRIPTION

A tananyag fobb részei:
1. Bevezetés. Altalanos és ipari robottechnikai alkalmazdsok. Robotok felosztdasa. Ipari robotok dltaldnos felépitése.

2-3. Robotok szerkezeti felépitése: gépészeti-, iranyitdstechnikai-, hajtdstechnikai alrendszerek attekintése, f0 feladataik,
tipikus megoldasok. Rendszertechnikai felépités, strukturdlis feladatszétosztas. Robotok munkaterei: derékszogii-,
henger-, és gombkoordinataju, "humanoid" és "SCARA" robotok, altalanos miikodésiik és jellegzetességeik.

4-5. Kiilsé és belsé koordinatarendszerek és koordinatak. Fomozgasok és iranyultsagok. Szabadsagfokok és
mozgékonysag. Robotok kézcsukloi. Roll-, pitch- és yaw-tengelyek és iranyok értelmezése.

6-8. Bevezetés a robotok iranyitasahoz. Pont és targy leirdasa a térben. Kétdimenzios transzformacios alapesetek. A
haromdimenzios rotacios és transzlacios tramszformacios mdtrixok szarmaztatasa. Az dltalanos  transzformalt
eredménymatrixa. Az R-kerettdl a kézcsukloig terjedd altalanos transzlacios és rotacios transzformdcios matrix alakja.

9-11. Az inverz transzformaciok. Transzformacios grafok. A robot leirasa a térben. Az dltalanos kar-elem Denavit-
Hartenberg-transzformalt alakja. A direkt kinematika fogalma.

12-13. Az inverz kinematika. Megoldasi modszerek. Redundans esetek és elfajulasok. A robotok dinamikajarol. Statikus
és dinamikus pontossag. Robotok palyagorbéi és trajektoridi.

14. Az utvonaltervezés altalanos és specialis esetei. Modern ipari robotok iizemmodjai. Robotiranyitas joystickvezérelt
tizemben, valtozo koordindtarendszerek szerint.

SZAMONKERESI ES ERTEKELESI RENDSZERE / ASSESMENT'S METHOD

Szamonkérés modja : kollokvium
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KOTELEZO IRODALOM / OBLIGATORY MATERIAL

a 3-5 legfontosabb kotelezd, illetve ajanlott irodalom (jegyzet, tankonyv) felsoroldsa bibliografiai adatokkal (szerzo,
cim, kiadas adatai, oldalak, ISBN)

Lantos Béla, Robotok irdnyitdsa, Akadémiai Kiadd, 2002.
Kulcsar Béla, Robottechnika, LSI Informatikai Oktatékdzpont, Budapest, 1999.
www.sze.hu/~ballagi oldalon kozzétett példak, kiegészitések.

Phillip John McKerrow: Introduction to Robotics, Addison-Wesley, 1991.
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