Kreditértéke: 4
Tantargy neve: Programozhatd gyartdcellak

A tantargy besoroldsa: kotelez6 (Uzemeltet6-karbantartd)

A tandra tipusa: 1 dra el6adas és 2 dra gyakorlat, 6sszesen 36 déra az adott félévben

Az adott ismeret atadasaban alkalmazandé tovabbi (sajdtos) médok, jellemzék (ha vannak):

A szamonkérés madja (kollokvium / évkozi jegy / egyéb): évkozi jegy

Az ismeretellendrzésben alkalmazando tovabbi (sajdtos) modok (ha vannak):

A tantargy tantervi helye: 6. félév

El6kovetelmények: Alkalmazott automatizalas

Tantargyleiras:

Altaldnos bevezetés a programozhatd gydrtécelldk kialakuldsarél és hatterérél. A programozhaté
gyartocellak fogalmi meghatdrozasa és osztalyozasa. A programozhatd gyartdcelldk architekturdja,
koordinatarendszerek, a gyartécelldban dolgozd robotok munkaterei és munkatereinek korlatozasa. A
robotok szerkezeti felépitései, robotok lzembe helyezése. A gyartécelldk mechanikai felépitése,
mechanikai felépitésének jellemzGi, kinetikai lancok, kényszeregyenletek. Gyartécelldk programozasa és
informaciéfeldolgozasa, robotok programozasanak elvei, a programozds alapfogalmai. Robotok
alkalmazdsa és alkalmazdsanak tervezése a gydrtdcelldban. Anyagmozgatdsi anyagkezelési alkalmazasok,
technoldgiai és anyagmozgatasi rendszerek kombinalt alkalmazasa, szinkronizalasi feladatok. Intelligens
Tér koncepcid bemutatasa: robotok az ember altal hasznalt terekben gyartdcellakban, gyartécella
szimuldcid.

Irodalom

Kotelezé irodalom:
- Lantos B.: Robotok iranyitasa. Akadémiai Kiadd, 2002 (3. kiadas).
- Tevesz G.: Robotiranyitas rendszertechnikaja (Elektronikus jegyzet). BME AAIT, 2009.
- Bangsow Steffen: Tecnomatix Plant Simulation, Modeling and Programming by Means of Examples,
Springer International Publishing AG, ISBN 978-3319-3644-90

El6irt szakmai kompetencidk, kompetencia-elemek

a) tudasa
- Atfogéan ismeri a mszaki szakteriilet targykdrének alapvetd tényeit, irdnyait és hatarait.
- Alkalmazdi szinten ismeri a gépészetben haszndlatos mérési eljarasokat, azok eszkozeit, mszereit,
mérGberendezéseit.
Ertelmezni, jellemezni és modellezni tudja a gépészeti rendszerek szerkezeti egységeinek, elemeinek
felépitését, miikodését, az alkalmazott rendszerelemek kialakitasat és kapcsolatat.
- Alkalmazni tudja a gépészeti termék-, folyamat- és technoldgiai tervezés kapcsolddd szamitasi,
modellezési elveit és mdodszereit.
b) képességei
- Képes a gépészeti meghibdsoddsok diagnosztizalasara, az elharitdasi miuveletek kivalasztasara,
javitastechnoldgiai feladatok megoldasara.
c) attitdid
- Torekszik arra, hogy ©nképzése a gépészmérnoki szakteriileten folyamatos és szakmai céljaival
megegyez6 legyen.
- Nyitott az informatikai eszkdzok hasznalatara, torekszik a gépészeti szakterllethez tartozd szoftverek
megismerésére és alkalmazasara, legaldbb egy ilyen programot készségszinten ismer és kezel.
d) autondmidja és felelGssége
- FelelGsséget vallal miszaki elemzései, azok alapjan megfogalmazott javaslatai és megsziiletd dontései
kovetkezményeiért.

Tantdrgy felelGse: Dr. Korondi Péter, egyetemi tanar, DSc




Tantdrgy oktatasaba bevont oktatd(k): Korsoveczki Gyula, tandrsegéd




Tantdrgy neve: Programozhaté gyartdcellak

Tantargy kédja: MK3PGYCR04G117

Kredit: 4

Koévetelmény: évkozi jegy

Tanszék:

Oraszam: 1+2

El6kovetelmény: Alkalmazott automatizalas

Mechatronikai

Tantargyfelel6s:
Dr. Korondi Péter, egyetemi docens

Tantargy oktatdi:
Korsoveczki Gyula

HET ELOADAS GYAKORLAT

1 Gyartocelldk  geometriai  és  kinematikai | Baleset megel6zés. Feladatmegoldds Denavit-
) jellemzése, Denavit- Hartemberg paraméterek, | Hartenberg paramé- terek, Jacobi matrix

Jacobi matrix felhaszndaldsaval

) Ipar 4.0, ipari manipulatorok helyea termelési | Feladatmegoldas Denavit- Hartenber

) folyamatokban. Robotok fogalmi meghatarozdsa, | gparaméterek, Jacobi matrix felhasznalasaval
Robotok felépitése

3 6DOF Robotok szerkezeti elemei hajtasai Gyartécella (6DOF, vagy 4DOF) operator szintl
) kezelése

4 6DOF Robotok koordinata rendszerei, koordinata | Gyartdcella (6DOF, vagy 4DOF) operator szint(
) rendszerek beallitasai kezelése

5 Palyavezérlései, pontvezérlések Gyartocella (6DOF, vagy 4DOF) operator szinti
) kezelése

6 6DOF gyartocellékban a robotok szingularitasa Gyartécella (6DOF, vagy 4DOF) operator szintl
) kezelése

7. Elsé rajzhét

3 4 DOF (Scara) Robotok, szerkezeti elemei, | Robot (6DOF, vagy 4DOF) operator szintl
) koordinata, palya és pontvezérlése. kezelése

9 Gyartocelldk offline programozasa. Elméleti zarthelyi, Robot kezelési osztalyozott.

10 Gyartocelldk offline programozasa. Gyartdcelldk offline programozasa.

11 Intelligens térkoncepcio bemutatdsa: | Gyartdcelldk offline programozasa.

) Gyartocelldk az ember altal hasznalt terekben.

12 Gyartdcellak szimuldcidja.

13 Gyartdcellak szimuldcidja.

14. Masodik rajzhét

KOVETELMENYEK

Az alairas feltétele:

Részvétel a gyakorlatokon a TVSZ elGirasai szerint. A kiadott hazi feladatok helyes megoldasa és hataridére
vald beadasa, , Zarthelyi eredményes megoldasa

Teljesitményértékelés, az érdemjegy megszerzésének feltétele:

Szdbeli vizsga az elméleti részbdl.




Tantdrgy neve: Programozhato gyartdcellak

Tantargy kédja: MKAPGYCR04G117

Kredit: 4

Kovetelmény: évkozi jegy

Tanszék:

Oraszam: 1+2

ElGkovetelmény: Alkalmazott automatizalas

Mechatronikai

Tantargyfelel6s:

Dr. Korondi Péter, egyetemi tanar, DSc

Tantargy oktatéi:
Korsoveczki Gyula

KONZULTACIO ELOADAS GYAKORLAT

1 Gyartocelldk geometriai  és  kinematikai | Baleset megel6zés. Feladatmegoldds Denavit

' jellemzése, Denavit-Hartemberg | Hartenberg paraméterek, Jacobi matrix
paraméterek, Jacobi matrix Ipar 4.0, ipari | felhaszndldsaval Feladatmegoldds Denavit-
manipulatorok helye a termelési | Hartenberg paraméterek, Jacobi matrix
folyamatokban. Robotok fogalmi | felhasznalasaval
meghatadrozasa, Robotok felépitése

) 6DOF Robotok szerkezeti elemei hajtasai | Gyartdcella (6DOF, vagy 4DOF) operator szint(i

' 6DOF Robotok koordindta rendszerei, | kezelése Gyartocella (6DOF, vagy 4DOF)
koordinata rendszerek beallitasai operator szintl kezelése

3 Palyavezérlései, pontvezérlések 6DOF | Gyartdcella (6DOF, vagy 4DOF) operator szintd

) Gyartécelldkban a robotok szingularitasa kezelése Gyartocella (6DOF, vagy 4DOF)

operator szintl kezelése

4 4 DOF (Scara) Robotok, szerkezeti elemei, | Robot (6DOF, vagy 4DOF) operator szint(

' koordinata, palya és pontvezérlése. | kezelése Elméleti zarthelyi, Robot kezelési
Gyartdcelldk offline programozasa osztalyozott

5 Gyartdécelldk offline programozasa Intelligens | Gyartdcellak offline programozasa

' tér koncepcid bemutatdsa: Gyartdcelldk az | Gyartécellak offline programozasa
ember altal hasznalt terekben

6 Gyartécelldk  és  szimuldcidjuk.  Robot | Gyartdcellak szimuldcidja Gyartdcelldk

) szimulacid szimulacidja

KOVETELMENYEK

Az alairas feltétele:

Részvétel a gyakorlatokon a TVSZ elGirasai szerint. A kiadott hazi feladatok helyes megoldasa és hataridére valo
beadasa, , Zarthelyi eredményes megoldasa

Teljesitményértékelés, az érdemjegy megszerzésének feltétele:

Szdbeli vizsga az elméleti részbdl




