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

Tantargyai: 1) Mechatronika alapjai 2) Mechatronikai eszk6zok (érzékelok beavatkozok,
motorok), 3) Robotok és Robottechnika 4) Mechatronikai csoportprojekt, 5) Kiberfizikai
rendszerek

(1.) Tantargy neve: Programozhaté gyartécellak Kreditértéke: 4

A tantargy besorolasa: kotelezo

A tantargy elméleti vagy gyakorlati jellegének mértéke, ,,képzési karaktere” 2,8 (kredit%)

A tanéra’ tipusa: 1. ea. /2. gyak. és 6raszama: 36 az adott félévben,
(ha nem (csak) magyarul oktatjdk a targyat, akkor a nyelve: Angol)

Az adott ismeret atadasaban alkalmazandé tovabbi (sajdtos) médok, jellemzék? (ha vannak):
Osszevont mérési gyakorlatok kiscsoportban.

A szamonkérés modja (koll. / gyj. / egyéb®): koll.
Az ismeretellendrzésben alkalmazandé tovabbi (sajdtos) médok* (ha vannak): robot kezelés gyakorlati
vizsga

A tantargy tantervi helye (hanyadik félév): 5

Elétanulmanyi feltételek (ha vannak): Mechatronikai eszk6zok (érzékeldk beavatkozok, motorok),
Alkalmazott automatizalas 1.

Tantargy-leiras: az elsajatitando ismeretanyag tomor, ugyanakkor informalé leirasa

Altalanos bevezetés a programozhaté gyartocellak kialakulasarol és hatterérdl. A programozhato
gyartocellak fogalmi meghatarozasa és osztalyozasa. A programozhato gyartocellak architektiraja,
koordinatarendszerek, a gyartocelldban dolgozé robotok munkaterei és munkatereinek korlatozasa. A
robotok szerkezeti felépitései, robotok lizembe helyezése. A gyartocellak mechanikai felépitése,
mechanikai felépitésének jellemzoi, kinetikai lancok, kényszeregyenletek. Gyartocellak programozasa
¢és informacidfeldolgozasa, robotok programozasanak elvei, a programozas alapfogalmai. Robotok
alkalmazasa és alkalmazasanak tervezése a gyartocellaban. Anyagmozgatési anyagkezelési
alkalmazasok, technologiai és anyagmozgatasi rendszerek kombinalt alkalmazasa, szinkronizalasi
feladatok. Intelligens Tér koncepcid bemutatasa: robotok az ember altal hasznalt terekben
gyartécellakban, gyartocella szimulacio.

A 2-5 legfontosabb kdtelezo, illetve ajdniott irodalom (jegyzet, tankonyv) felsorolasa bibliografiai
adatokkal (szerzd, cim, kiadas adatai, (esetleg oldalak), [ISBN)

1. Lantos B.: Robotok iranyitasa. Akadémiai Kiado, 2002 (3. kiadas).
2. Tevesz G.: Robotiranyitas rendszertechnikaja (Elektronikus jegyzet). BME AAIT, 2009.

Azoknak az eléirt szakmai kompetenciaknak, kompetencia-elemeknek (tudds, képesség sth., KKK 7.
pont) a felsorolasa, amelyek kialakitasahoz a tantargy jellemzoéen, érdemben hozzajarul

a) tudasa
- Ismeri az alapvetd gépészeti, villamos- és irdnyitastechnikai rendszerekkel kapcsolatos szamitasi,
modellezési, szimulacidés modszereket.
- Ismeri a gépészetben és az elektronikaban hasznalatos alapvetd mérési eljarasokat, azok eszkozeit,

L Nftv. 108. § 37. tandra: a tantervben meghatarozott tanulmanyi kdvetelmények teljesitéséhez az oktatd személyes
kozremukodését igényld foglalkozas (eléadas, szeminarium, gyakorlat, konzultacid), amelynek idGtartama legalabb
negyvenot, legfeljebb hatvan perc.

2 pl. esetismertetések, szerepjaték, tematikus prezentaciok stb.

3 pl. folyamatos szamonkérés, évkozi beszamold

4 pl. esettanulményok, témakidolgozasok, dolgozatok, esszék, iizleti, szervezési tervek stb. bekérése



miszereit, méréberendezéseit.

b) képességei
- Képes meghibasodasok diagnosztizalasara, a megfelelé hibaelharitasi eljaras kivalasztasara mind
gépészeti, mind elektrotechnikai, mind iranyitastechnikai megkozelitésbol.

Tantargy felelése (név, beosztas, tud. fokozat): Dr. Husi Géza Ph.D, habil

Tantargy oktatasaba bevont oktaté(k), ha van(nak) (név, beosztas, tud. fokozat):
Erdei Timotei Istvan, tanszéki mérnok

hét eléadas | gyakorlat:

0. Regisztracios hét

L G’yartocellak' geometriai cs klnem,atlkal Jellem-_ Baleset megel6zés. Feladatmegoldas Denavit-
zése, Denavit-Hartemberg paraméterek, Jacobi \ LS (1.
mAtrix Hartenberg paraméterck, Jacobi matrix felhasznala-

saval
Feladatmegoldas Denavit-Hartenberg paraméterek,
Jacobi matrix felhasznalasaval

Ipar 4.0, ipari manipulatorok helye a termelési
folyamatokban. Robotok fogalmi meghataroza-
sa, Robotok felépitése

2. 6DOF Robotok szerkezeti elemei hajtasai Gyartocella (6DOF, vagy 4DOF) operator szintll
6DOF Robotok koordinata rendszerei, koordina- | kezelése

ta rendszerek beallitasai Gyartécella (6DOF, vagy 4DOF) operator szintii
kezelése

3. Palyavezérlései, pontvezérlések Gyartovella (6DOF, vagy 4DOF) operator szinti

6DOF Gyartocellakban a robotok szingularitasa | kezelése
Gyartovella (6DOF, vagy 4DOF) operator szintli
kezelése

5. 4 DOF (Scara) Robotok, szerkezeti elemei,
koordinata, palya és pontvezérlése.
Gyartécellak offline programozasa

Robot (6DOF, vagy 4DOF) operator szintii kezelése
Elméleti zarthelyi, Robot kezelési osztalyozott

6. Gyartocellak offline programozasa Gyartocellak offline programozasa
Intelligens tér koncepcid bemutatasa: Gyartocel- | Gyartocellak offline programozasa
lak az ember altal hasznalt terekben

7. Gyartocellak és szimulaciojuk. Gyartocellak szimulacidja
Robot szimulacio Gyartocellak szimulacidja

Az alairas és vizsgara bocsatas kiilonleges feltételei:
Részvétel a gyakorlatokon a TVSZ elbirasai szerint. A kiadott hazi feladatok helyes megoldésa és hatar-
iddre vald beadasa, , Zarthelyi eredményes megoldasa

Teljesitményértékelés:
Szbbeli vizsga az elméleti részbdl




