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Ipari robotek programozasa ¢s szimulacidja
Dr. Nagy Istvan egyetemi docens
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. Mit ért a robot konfigurdcidja alatt, milyen paraméterek hatdrozzak meg a

konfiguraciot,
Milyen koordinata-rendszerek hasznélatosak a robottechnikéban? Egyes
koordingtarendszerek jellemzéi, matematikai leirasai.
Definialja a szabadsagfokot és a nyomatékfokot, és matematikai lefrasukat,
szamitasukat. Munkaterek és holt zénak definiciéi.
PTP, CPP — palyatervezés modszerei és egyes modszerek programozési
jellemzoi.
Robotkarok kinematikai jellemzéi: HTM, DH, rotacios €s Jacobi — matrixok és
hasznélatuk.

...O.-..
A robotvezérlés jellemzii, robotvezérlés blokkabraja, vezérld beépitett
programjai (hibrid, sajat vezérlés) és egy ipari robot-rendszer tsszetevéi (dbra,
magyarazatok).
Jelkészlet, szintaktika, szemantika, pragmatika fogalmak magyardzata,
szoftverszintek kifejtése és jellemzoik.
A kozvetlen betanitas fajtai, jellemz6i és tulajdonsagai.
A kozvetett betanitds fajtai, jellemzoi €s tulajdonsagai.
A robot inditasi folyamata.
Algoritmus, task, parhuzamossag, operacids rendszerek
Programfejlesztés, valtozok kezelése és cimzése, a FRAME fogalma.
A veremtdrolds elve és miikdése, a fordité miikddése - Forditott lengyel kod
Alprogramok , fiiggvények makrdk és rekurziok miikodése és haszndlata.




