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ROBOTTECHNIKA I1.

Robotok szerkezeti felépitése: gépészeti-, iranyitastechnikai-, hajtastechnikai alrendszerek
attekintése, f6 feladataik, tipikus megoldasok.

Robotok pneumatikus-, hidraulikus- és villamos hajtasai. Attekintd, dsszehasonlité elemzés.
Szabalyozott hidraulikus hajtasok iranyitd szervei.

Hajtastechnikai alapok: Toémegek és tehetetlenségi nyomatékok valtozasai és atszamitasuk
redukalt értekekre a robot térbeli mozgasai soran.

Robotok villamos hajtasai. Egyenaramu hajtisok. Uzemmodok, sebességszabalyozas, fékiizem. Tipikus
tizemallapotok. Igénybevételek, melegedés

Valtakozdaramu, aramvektorszabalyozasu allandomagneses szinkronmotoros hajtasok.

Robotok tipikus érzékeléi, jelatalakitoi. Utmérd rendszerek, erd- és nyomatékmérés. Kiilonleges
érzékelési technikak.

Lato rendszerek, a képfeldolgozas elve, alapmddszerei, robotalkalmazasi esetek.

Robotok programozésa. Teach-in, point-to-point, interpolacios stb. Fébb szempontok, nyelvek,
strukturak. Példak az ABB robotok S4c nyelvii, tovabba mas robotok programozasara.

Robotok szabélyozasainak néhany tipikus megoldésa. Pozicio- és sebességszabalyozasok.
Inerciavaltozasra adaptiv robotszabalyozasok. Gyorsulas-, erd- és engedékenység-szabalyozasok elve.
Latoérendszerek és robotszabalyozasok kapcsolata.

Robotok tizemeltetése. Telepitési, biztonsagtechnikai kérdések. Robotfeladatok értelmezése.



