I.2. Ismeretkorok/tantargyi programok, tantargyleir asok
(a tantervi tAblazatban szerepiinden tanegyséd)

Az ismeretkdr: Mechatronikai (73)
Kredittartomanya (max. 12 kr.)26

Tantargyai: 1) Mechatronika alapj&@) Mechatronikai eszk6zdk (érzékkl beavatkozok
motorok) 3) Robotok és Robottechnika 4) Mechatronikai cstppojekt, 5) Kiberfizikai
rendszerek

(1.) Tantargy neve:Robotok €s Robottechnik: Kreditértéke: 6

A tantargybesorolasakotelez

A tanéra’ tipusa: 2. ea. /4. gyak. &raszama 72 az adotfélévben
(ha nem (csak) magyarul oktatjak a targyat, akkoyeve: Angol)

Az adott ismeret atadasaban alkalmazamodabbi (sajatod maédok, jellemzk® (ha vannak)
O6sszevont mérési gyakorlatok kiscsoportban.

A szamonkéréanddja (koll. / gyj. legyéb): koll.

Az ismeretelletirzésben alkalmazandévabbi (sajatog modok’ (ha vannak) robot kezelés gyakorlati
vizsga

A tantargytantervi helye (hanyadik félév)5

Elétanulmanyi feltételekha vannak) Mechatronikai eszk6zok (érzék&l beavatkozdk, motorok
Alkalmazott automatizalas I.

Tantargy-leiras: az elsajatitandismeretanyag tomor, ugyanakkor informalo leirasa

Altalanos bevezetés a robottechnika kialakulasésdiatteréi. A robotok fogalmi meghatarozasa é
osztalyozasa. A robotok architekturaja, koordirgtidszerek, robotok munkaterei és munkatereing
korlatozédsa. A robotok szerkezeti felépitései, tobdizembe helyezése. Robotok mechanikai
felépitése, mechanikai felépitésének jelléimizinetikai lancok, kényszeregyenletek. Robotokiké
vezérlése, alapvéimozgasformak bemutatasa. Robotok megfogd szedigaanhegfogas biztonsag €s
a robot kinetikai jellem@inek 6sszefiiggései. Robotok programozasa és intofeédolgozasa,
robotok programozésénak elvei, a programozas ajapfai. A robotok programozasanak alapjai
Robotmozgésok leirasa programnyelvekkel Palyagirseéftalanos elvei, linearis és gorbe palyak
kérdései, linearis interpolacio, korinterpolaci@Rtpozicio- és - orientacié-, poziciomozgasok és
orientaciés mozgasok meghatarozasa. Robotok alkakazés alkalmazasanak tervezése.
Anyagmozgatéasi anyagkezelési alkalmazasok, techialés anyagmozgatasi rendszerek kombinlt
alkalmazéasa, szinkronizalasi feladatok. Intelligéas koncepcié bemutatasa: robotok az ember altal
hasznalt terekben. Robot szimulacio.

x

A 2-5 legfontosablkoteled, illetve ajanlottirodalom (jegyzet, tankdnyv) felsorolasa bibliografiai
adatokkal (szefg cim, kiadas adatai, (esetleg oldalak), ISBN)

1. Lantos B.: Robotok irdnyitasa. Akadémiai Kiado, 2(B. kiadas).
2. Tevesz G.: Robotiranyitas rendszertechnikaja (Edektus jegyzet). BME AAIT, 2009.

Azoknak azeléirt szakmai kompetenciaknak, kompetenci-elemeknel (tudas, képessésgth., KKK 7.

! Nftv. 108. §37.tan6ra a tantervben meghatarozott tanulmanyi kdvetelrakngljesitéséhez az oktaté személyes
kozremiikbdését igényl foglalkozas (éladas, szeminarium, gyakorlat, konzultacié), amedyidétartama legalabb
negyvenot, legfeljebb hatvan perc.

% pl. esetismertetések, szerepjaték, tematikus pré&ziék stb.

3 pl. folyamatos szamonkérés, évkozi beszamold

“ pl. esettanulmanyok, témakidolgozasok, dolgozagekzék, iizleti, szervezési tervek stb. bekérése



poni a felsorolasaamelyek kialakitdsahoz a tantargy jelleméen, érdemben hozzajart

a) tudasa
- Ismeri az alapvétgépészeti, villamos- és iranyitastechnikai rendsdde| kapcsolatos szamitasi,
modellezési, szimulacidos modszereket.
- Ismeri a gépészetben és az elektronikaban hasasal@pvet mérési eljarasokat, azok eszkozeit
miiszereit, m&berendezéseit.
b) képességei
- Képes meghibasodasok diagnosztizalasara, a meéghdbelelharitasi eljaras kivalasztasara mind
gépeészeti, mind elektrotechnikai, mind irdnyitastekai megkdzelitésib.

Tantargy felelése(név, beosztas, tud. fokogddr. Husi Géza Ph.D, habil

Tantargy oktatasaba bevont oktatd(k),ha van(nak{név, beosztas, tud. fokogat
Erdei Timotei Istvan, tanszéki mérnok




hét

eléadas

gyakorlat:

1. Regisztracids hét

2. Robotok geometriai és kinematikai jellemzésendyé- | Baleset megékés. Feladatmegoldas Denavit-Hartenberg parg
Hartemberg paraméterek, Jacobi matrix terek, Jacobi méatrix felhasznalasaval

3. Ipar 4.0, Robotok, ipari manipulatorok helye eantelési . . . e

- Ny Feladatmegoldas Denavit-Hartenberg paraméterelabiawatrix

folyarpgtokban. Robotok fogalmi meghatéarozasa, Rib t]c elhasznalasaval
felépitése

4. 6DOF Robotok szerkezeti elemei hajtasai RobB O, vagy 4DOF) operator szinkezelése

5. 6DOF Robotok koordinata rendszerei, koordinétdsze- . ) .
rek beallitasai Robot (6DOF, vagy 4DOF) operator stikiezelése

6. 6DOF Robotok pont és palyavezérlései, pontvézérl Robot (6DOF, vagy 4DOF) operator stitezelése

7. 6DOF Robotok szingularitasa Robot (6DOF, vagp#&poperator szifitkezelése

8. rajzhét a tanév itheosztasatdl fudggn

9. 4, DO!: (Scara) 'protok, szerkezeti elemei, kodtai, Robot (6DOF, vagy 4DOF) operator sfikezelése
pélya és pontvezérlése.

10. | Robotok offline programozasa Elméleti zarthelyi, Robot kezelési osztalyozott

11. Robotok offline programozéasa Robotok offlinegramozasa

12. Intelligens tér koncepcié bemutatasa: robetlember altal Robotok offline programozéasa
hasznalt terekben

13, Autondm robotok és szimulaciojuk. Robotok sZénidja

14. Robot szimulacié Robotok szimulacidja

15 | rajzhét a tanév itheosztasatol fudegn

Az alairas és vizsgara bocsatas kulonleges fedigtel

Részvétel a gyakorlatokon a TVSDieasai szerint. A kiadott hazi feladatok helyes oldgsa és hatadde val6 beadasa, , Zart-

helyi eredményes megoldasa

Teljesitményértékelés:
Sz6beli vizsga az elméleti réitb

mé-



