ROBOTOK IRÁNYÍTÁSA

(Gépészmérnök, Mechatronika szakirány hallgatói)

1. hét. Rendszertechnikai felépítés, strukturális feladatszétosztás. Robotok munkaterei: derékszögű-, henger-, és gömbkoordinátájú, "humanoid" és "SCARA" robotok, általános áttekintésük és jellegzetességeik. 
2. hét. Külső és belső koordinátarendszerek és koordináták. Főmozgások és irányultságok. Szabadságfokok és mozgékonyság. Robotok kézcsuklói. Roll-, pitch- és yaw tengelyek és irányok értelmezése, RPY és RPR kézcsuklók felépítése. Megoldások.
3. hét. Bevezetés a robotok irányításához. Pont és tárgy leírása a térben. Kétdimenziós transzformációs alapesetek. A háromdimenziós rotációs és transzlációs transzformációs matrixok származtatása. 

4. hét: Grafikus ábrázolás. Az általános transzformált eredménymatrixa. Az R-kerettől a kézcsuklóig terjedő általános transzlációs és rotációs transzformációs matrix alakja. 

5. hét. Az inverz transzformációk. Transzformációs gráfok. 
6. hét.  Robotok kinematikája. A robot  leírása a térben. Az általános kar-elem Denavit-Hartenberg transzformált alakja. A direkt kinematika fogalma.

7. hét. Inverz kinematika. Megoldási módszerek. Redundáns esetek és elfajulások. A robotok dinamikájáról. Statikus és dinamikus pontosság. 

8.hét. 1. Zh megírása

9. hét. Robotok pályagörbéi és trajektóriái. Az útvonaltervezés általános és speciális esetei. 
 Mozgásformák, útvonal, illetve trajektória tipúsok. Movejoint tipúsú mozgások sajátosságai. Robotok egyenesvonalú mozgása. Sajátosságok, számítási feladatok. Taylor módszere. Sebesség-idő tervek és szabályozások..
10. hét. Április 14: oktatási szünet

11.hét. Az engedékenység fogalma, szerepe. Aktív és passzív engedékenység, erőszabályozások. Robotok finom mozgásai.

12.hét.  Robotok irányításának tömbvázlata. Belső számítási feladatok és szabályozások.
13. hét. Robotok szabályozásainak néhány tipikus adottsága. Inerciaváltozásra adaptív robotszabályozások. Látórendszerek és robotszabályozások kapcsolata. 

14. hét. Robotok pneumatikus-, hidraulikus- és villamos hajtásirányítása. Áttekintő, összehasonlító elemzés. 
15. hét. 2. Zh megírása. 
.  

A félév gyakorlati jeggyel zárul.

Félévközi feladat: 
1.  Szimulációs program írása SCARA tip. robotra, megadott és választható robotfeladatra. Határidő: április 5.
2. Robotok programozása: főbb szempontok, nyelvek, struktúrák irodalmi áttekintése. Példák az ABB robotok S4c rendszerű programozására. Robotirányítás joystickvezérelt üzemben, változó koordinátarendszerek szerint. Labor: ABB robot bemutató, programozás.

Határidő: május 10.

 3. STAUBLI-robot  megtekintése CD-ről, félév végéig.

A félév teljesítésének (aláírás megszerzésének )feltételei:

· a két ZH legalább elégséges megírása,

 -   a házi feladatok elfogadottan beadása, illetve bemutatása.
Győr, 2006-02-05.                                dr. Szénásy István

                                                                       doc. 

