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A tananyag

Oktatasi cél: A hallgatok elsajatitjak az ipari robotok alkalmazasénak, programozasanak és
miikodésének kiillonféle aspektusait. Matematikai hatterét és felhasznalasat.

Tematika:

Témakor Oraszam

Eléadasok/Gyakorlatok:

Ipari robotok tipusai és felépitésuk

Denevit-Hartenberg (D-H) paraméterezés

Inverz kinematika

Kinematikai szingularitasok és kovetkezmenyeik

Robotok dinamikaja a sikmozgas szempontjabol

Rotaciés szamitasok az ipari robotikaban

Trajectory Generation (robot mozgaspalya tervezési modszerek)
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Felévkozi kovetelmenyek

13. het

A potlas modja:

Alairas feltétele:

A vizsga modja (irasbeli, szobeli, teszt, stb): irasbeli vizsga 50 % az elégséges szint.

lrodalom:

Kotelezd: | A Moodle rendszerben kozzétett jegyzet és kiegészit6 tananyagok
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