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A tananyag

Oktatasi cél. Robottipusok €s alkalmazasok kritikai vizsgélata. Csuklo-koordinatak és vilag-
koordinata rendszerek jelentésége a mozgastervezésben. Egyszeri kinematikai ismeretek
szerepe az alkalmazas-tervezésben. A mozgastervezés parametrikus modszere. Homogén
vektorok és homogén koordinata transzformacids matrixok alkalmazasa a robot trajektoria
tervezésben. Id6-optimalis ~ robotmozgasok  tervezésének  altalanos  modszere.
Robotprogramozasi és alkalmazasi gyakorlatok. Robothajtasok. Robothajtasok matematikai
modelljei. Robotiranyitasi modszerek.

Tematika:
Témakor Oraszam
Eldadasok és gyakorlatok
1. | Robottipusok és alkalmazasok kritikai vizsgalata 3
2. |Csuklo-koordinatak ¢és  vildg-koordinata rendszerek jelentdsége a 3
mozgastervezésben
3. | Egyszerii kinematikai ismeretek szerepe az alkalmazas-tervezésben 3
4. | A mozgastervezés parametrikus modszere 3
5. |Homogén vektorok és homogén koordinata transzformdciés matrixok 3
alkalmazasa a robot trajektoria tervezésben
6. |Homogén vektorok és homogén koordinata transzformdciés matrixok 3
alkalmazasa a robot trajektoria tervezésben

Zarthelyi

7
8. |Idd-optimalis robotmozgésok tervezésének altalanos modszere
9 Id6-optimalis robotmozgasok tervezésének altaldnos mddszere

10. |Robotprogramozasi és alkalmazasi gyakorlatok

11. | Robothajtasok

12. | Robothajtdsok matematikai modelljei

13. | Robotiranyitasi médszerek
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14. | Zarthelyi

Félévkozi kovetelmények
ZH sikeres megirdsa

AZ ELOADASOK ES LABOROK LATOGATASA KOTELEZO!

A poétlas modja: | TVSZ szerint.

Alairas feltétele: | Zarthelyi és/vagy potzarthelyi dolgozat megirdsa. Min. 40%-0s teljesités.
Eldadasokon és laborokon vald részvétel
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