TANTARGY ADATLAP
és tantargykovetelmények

Cim: Robotizalt rendszerek
Targykod: IVM193MN, IVM193ML
Heti 6raszam?: 202

Kreditpont: 4

Szak(ok)/ tipus®: Meérnék Informatikus SzaklIKV
Tagozat®: N/L
Kovetelmény™: Y

Meghirdetés féléve®: 08z

Nyelve: magyar

Elozetes kovetelmény(ek): -

Oktat6 tanszék(ek)®: Miiszaki Informatika Tanszék
TargyfelelOs: Dr. Tukora Balazs
Célkitiizése:

Megismerkedés a robotok néhdny, fontos alkalmazasi teriiletével, a robotok rendszerbe
kapcsolasi lehetdségeivel, kovetelményrendszerével, lehetéségeivel, problémaival

Rovid leiras:

Robotok/ipari robotok révid torténete, Alapvetd fogalmak és értelmezésiik,
Robotalkalmazasok vilagszerte az élet minden teriiletén, Kiilonleges robotok, kiilonleges
alkalmazasok. Robotmechanikédk, Robotok irdnyitésa, intelligencia az irdnyitasban és a
mikodésben. Botprogramozas. Szervezési és gazdasagi kérdések. Robotos rendszerek
tervezése, terméktervezes, termeléstervezés robotfelhasznalashoz. Robotos gyartocellak —
gyartérendszerek, Robotok integralasa gépészeti és épitészeti rendszerekbe, Robotok a
folyamatos termelésben, Robotok a diszkrét termelésben: hegesztés, szerelés,
anyagmozgatas, szétszerelés stb.

Oktatasi modszer:
Eléadéason az elméleti alapok bemutatédsa, gyakorlaton k6zds, csoportos €s 6nallo
feladatmegoldas, robotprogramozas.

Kovetelmények a szorgalmi idészakban:
A tanorakon valo részvétel a TVSZ szerint. ZH megirasa

Kovetelmények a vizsgaidészakban:
Vizsga az elméleti részbdl.

Poétlasi lehetoségek:
Pot ZH a részletes tantargyprogramban megadott iddpontban. Sikertelen vizsga potlasa a
TVSZ szerint

Konzultacios lehetdségek:
A gyakorlatokon

Jegyzet, tankdnyv, felhasznalhaté irodalom:
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! Targykurzus tipusok: ea — eléadas, gy — gyakorlat, lab — labor

2 K — kotelezd, KV — kotelezben valaszthatd, SZ — szabadon valaszthato (fakultativ)
3N — nappali, L — levelezd, T — tav

4 a — alairas, - félévkozi jegy, v — vizsga, s — szigorlat

5 0s — 8szi, ta — tavaszi

® T6bb tanszék esetén zardjelbe a terhelés varhato szazalékos megoszlasa
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