[.2. Ismeretkorok/tantargyi programok, tantargyleir asok
(a tantervi tablazatban szerépiinden tanegysédi

Az ismeretkor: Kiberfizikai rendszerek 78
Kredittartomanya (max. 12 kr.):30
Tantargyai: 1Kiberbiztonség, 2)XX int he loop rendszerek,

3)Robotok modellezése, 4) Kiberfizikai rendszerek &getewi 5) Kiberfizikai
projekt I. 1I.

(1.) Tantargy neve:Robotok modellezés Kreditértéke: 4

A tantargybesorolasakotelez

A tanéra’ tipusa: 0. ea. / 4. gyak. &raszama 78 az adotfélévben
a tantargyat nem magyarul oktatjakyelve: Angol
Az adott ismeret atadasaban alkalmazanodabbi (sajatod maédok, jellemzk® (ha vannak)

A szamonkéréanddja (koll. / gyj. legyéb): gy;.
Az ismeretelletirzésben alkalmazandévabbi (sajatod modok® (ha vannak) ...............ccc.ceeeeen...

A tantargytantervi helye (hanyadik félév)1C

Elétanulmanyi feltételekha vannak)Kiberbiztonsag, XX in the loop rendszerek

Tantargy-leiras: az elsajatitandismeretanyag tomor, ugyanakkor informalo leirasa

A tantargy keretében a robotcellak koncepcit tedseZBD-s modellezéssel torténik, A 3D-s mode
zés célja ez esetben az, hogy a robotcella fepjtd attekinthét legyen, és a tikddés lényege jg
lattathatd legyen. A tantargy élsésze modellezés alapjait mutatja be Maple , éBRK segitségé
vel..

A mukodést legjobban szimulacioval lehet bemutatni,gbs: az egyes elemek (robot, szallité esz
z0k, anyag) mozognak. llyen szimulécios programekbegtobb robotgyartd biztosit integratorai g
mara. Pl. KUKA a KUKA Sim Pro-t, ABB a Robotstudiaoftvert, stb.

A tantargy masodik része ezen szoftverek alapjértomodellezést mutatja be.

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

1. Dr. Szab6 Tamas (2014) Mechatronikai modellezé&dlis Egyetem

2. Mesterséges Intelligencia modern megkozelitésbh&T(RICIAL INTELLIGENCE. A
MODERN APPROACH. 2nd Edition. ISBN 0137903952, hysRell, Stuart and Norvig, Peter,
published by Pearson Education,)

3. Robotmechanizmusdbr. Szabé Zsolt, Budai Csaba, Dr. Kovacs Laszl6, Dr. Lipovszki Gyorgy
BME MOGI ISBN 978-963-313-170-1

lle-

! 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



Azoknak azeléirt szakmai kompetenciaknak, kompetenci-elemeknel (tudas, képessésgth., KKK 7.
poni a felsorolasaamelyek kialakitdsahoz a tantargy jelleméen, érdemben hozzajarul

a) tudasa
- EIméleti és gyakorlati felkészliltség, modszertanyakorlati ismeretek a gépészetet az
elektronikaval, elektrotechnikaval és szamitégégay/itassal szinergikusan integralt berendezég
folyamatok és rendszerek tervezéséhez, gyartasaloalellezéséhez, izemeltetéséhez és
irdnyitasahoz.
- Atfog6 ismeretekkel rendelkezik robottechnika éapiv mechatronikai berendezések terén.
b) képességei
- Képes rendszerszemlélefolyamatorientalt, elméletileg megalapozott gdkddasmad alapjan
komplex mechatronikai rendszerek globalis tervesésé
- Egyuttmikodési képességet alakit ki a villamosmérnoki, gemernoki, informatikai és
élettudomanyi szakteruletek specialistaival.

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

Tantérgy oktatasaba bevont oktaté(k),ha van(nakjnév, beosztas, tud. fokogat
Erdei Timotei Istvan

ek,



hét elgadas [ gyakorlat:

1. Regisztracids hét

2. Rendszermodellek, A rendszerdinamika feladAzonos siku
csuklokaros robotok modellezése

3. A dinamikai rendszerek matematikai leirdsa

4. A robotok programozaséanak alapjai Robotmozgdsok
leirasa programnyelvekkel Péalyageneralas altal@nos
elvei, lineéris és gorbe palyak kérdései, linetutisr-
polacié, korinterpolacioé

S. Azonos siku csukldékaros robotok modellezés¢ a
robot sikjan

6. Modellezés ROBODK-ban

7. feladat beadéas

8. rajzhét a tanév itheosztasatdl fudggn

9. Modellezés és alapuvit szamitasok MATLABban, Robotics
toolbox

10. Modellezés és alapvet szamitdsok MATLABban, Robotics
toolbox

11. Robot rendszer modellezés Scilab kérnyezetben.

12. Robot rendszer modellezés Scilab kdrnyezetben.

13, Gyartocellak modellezése

14. feladat beadéas

15 rajzhét a tanév itheosztasatol figegn

Az aliras és vizsgara bocsatas kulonleges fedigtel

Részvétel a gyakorlatokon a TVSDieasai szerint. A kiadott hazi feladatok helyes oldgsa és hatadde valé beadasa, , Oszt3

lyozott feladatok eredményes megoldasa

Teljesitményértékelés:
Feladatok atlaga




