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	Célkitűzése:  A robotika témakörében szerzett alapfogalmak bővítése

	Rövid leírás: A robotmanipuláció matematikai alapjai: Homogén koordináták és transzformációk, tárgyak leírása homogén koordinátákkal. Transzformációk a kinematikai lánc mentén, nem derékszögű koordináták.  Robotmanipulációs feladatok leírása. Robotmanipulátorok geometriája. Pályavezérlés: Megfogó-állapot interpoláció, az izületi szög-idő függvény approximációja. Robotmanipulátorok kinematikai és dinamikai modellje.
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	Az előadásokhoz kapcsolódó számítási feladatok elvégzése
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	A Mitsubishi RV-2AJ robotkar, valamint a hozzá tartozó vezérlő, programozási környezet és robot-cella bemutatása

	10.
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	11.
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	Ipari robot programozása – szerelési feladat
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	13.
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� Tárgykurzus típusok: ea – előadás, gy – gyakorlat, lab – labor


� K – kötelező, KV – kötelezően választható, SZ – szabadon választható (fakultatív) 


� N – nappali, L – levelező, T – táv


� a – aláírás, f – félévközi jegy, v – vizsga, s – szigorlat


� os – őszi, ta – tavaszi


� Több tanszék esetén zárójelbe a terhelés várható százalékos megoszlása
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