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ROBOTTECHNIKA 1.
Bevezetés. Altalanos és ipari robottechnikai alkalmazasok. Robotok felosztasa. Ipari robotok altalanos
felépitése. Robotok: karrendszerek €s robotvezérlok.
Rendszertechnikai felépités, strukturalis feladatszétosztas. Robotok munkaterei: derékszogii-, henger-, €s
goémbkoordinataja, "humanoid" és "SCARA" robotok, altalanos miikddésiik ¢s jellegzetességeik.
Kiils6 és belso koordinatarendszerek €s koordinatak. Fomozgasok és iranyultsagok. Szabadsagfokok és
mozgékonysag. Robotok kézcsukloi. Roll-, pitch- és yaw tengelyek és iranyok értelmezése, RPY és
RPR kézcsuklok felépitése.
Labor: ABB robot bemutato, ismerkedés.
Bevezetés a robotok iranyitdsahoz. Pont és targy leirdsa a térben. Kétdimenzios transzformacios
alapesetek. A haromdimenzios rotacios €s transzlacios transzformacios matrixok szarmaztatasa.
Grafikus abrazolds. Az éltalanos transzformalt eredménymatrixa. Az R-kerettdl a kézcsukloig terjedd
altalanos 3D transzlacios és rotacios transzformacios matrix alakja.
Az inverz transzformaciok. Transzformacios grafok. A robot leirasa a térben. Az éltalanos kar-elem
Denavit-Hartenberg transzformalt alakja. A direkt kinematika fogalma.
Az inverz kinematika. Megoldasi modszerek.
Redundéns esetek ¢s elfajulasok. A robotok dinamikajarol. Statikus és dinamikus pontossag. Robotok
palyagorbéi €s trajektoriai
Az utvonaltervezes altalanos €s specialis esetei. Az egyenes vonalq, €s a linedrisan interpolalt
csuklomozgés tervezése és végrehajtasa tobbesuklos robotban, a robot belsé feladatai.
Modern ipari robotok tizemmodjai. Robotiranyitas joystickvezérelt tizemben, valtozo
koordinatarendszerek szerint. Labor: ABB robot bemutato, ismerkedés. Egyszerii program irasa, probai.



