TANTÁRGY ADATLAP

és tantárgykövetelmények

	Cím:
	ROBOTTECHNIKA I.

	Tárgykód:
	PMRMILB138H

	Féléves óraszám
:
	5 ea, 0 gy, 5 lab

	Kreditpont:
	4

	Szak(ok)/ típus
:
	Mérnök Informatikus Szak/K

	Tagozat
:
	L

	Követelmény
:
	f

	Meghirdetés féléve
:
	ősz

	Nyelve:
	magyar

	Előzetes követelmény(ek):
	-

	Oktató tanszék(ek)
:
	Műszaki Informatika Tanszék 100%

	Tárgyfelelős:
	Dr. Tukora Balázs

	Célkitűzése: A tárgy megismerteti az ipari robotok alkalmazásának lehetőségeit, helyét, az ipar különböző területein. A hallgatók megismerik a robotok mechanikai felépítését, működését, az elméleti alapokon kívül, főleg megvalósított berendezéseken, esettanulmányokon keresztül olyan szinten, hogy alkalmasak legyenek a továbbiakban az irányítás illesztésére, egyszerűbb vezérlés megtervezésére.

	Rövid leírás: Robotok alkalmazása az ipar területein. Robot illesztése gyártórendszerbe. Robotok mechanikai felépítése. Hajtások elvi felépítése. Megfogók illesztése a technológiai láncba. Robotmegfogó tervezése.

	Oktatási módszer: Az elméleti alapokon kívül, megvalósított berendezések megismerése sokszorosított segédanyagok és esettanulmányok segítségével. Tervezési feladat elkészítése.

	Követelmények a szorgalmi időszakban:

A tanórákon való részvétel a TVSZ szerint. Az elméleti zh. sikeres megírása

	Követelmények a vizsgaidőszakban:

-

	Pótlási lehetőségek: 
Sikertelen zh. pótlása a TVSZ szerint

	Konzultációs lehetőségek:

A gyakorlatokon

	Jegyzet, tankönyv, felhasználható irodalom:
Helm: Ipari robotok. Műszaki Könyvkiadó                                                                       Kulcsár: Robottechnika Műszaki Könyvkiadó


	Részletes tantárgyprogram

	Hét
	Előadás
	Gyakorlat

	3.
	Ipari robotok felosztása, illesztésének általános lehetőségei. Robotok geometriai jellemzői. Robotok mechanikai felépítése, tartóelemek, vezetékek, hajtáselemek.
	Robot megfogók felépítése. Megfogók kiválasztása a technológiai feladattól függően. 

	5.
	Robotok/ipari robotok rövid története. Alapvető fogalmak és értelmezésük. Robotmechanikák. Robotok irányítása, intelligencia. Robotprogramozás.
	Megfogók szorítóerejének meghatározása. 

	9.
	Szervezési és gazdasági kérdések. Robotos rendszerek tervezése. Alkatrészhez illesztett egyedi megfogók
	Megfogók kiválasztása adatbázisok felhasználásával. 

	11.
	Robotok hajtásai. Hidraulikus, pneumatikus hajtások. Robotok minősítésének feladatai. Geometriai és statikai jellemzők. Dinamikai jellemzők ellenőrzése, mérőeszközök áttekintése
	Tervezési feladat kiadása.

	15.
	Zárthelyi dolgozat.
	Feladatbeadás.


� 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





