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Oktatasi c€l: To acquire basic knowledge of programming industrial robots and manipulators, both
theoretical and practical. Theoretical knowledge will be taught in lectures, while
practical knowledge will be taught on a 3D robot simulation system. The robot simulation
environment will be based on ABB (or, depending on time, FANUC) systems. In addition,
real robot programming tasks will be carried out for MITSUBISHI (humanoid robot arm)
and YAMAHA (SCARA robot arm) robot arms)

Utemezés

Oktatasi hét Témakorok

1. Téma: Bevezetés az offline
robotprogramozasba. Ismerkedés a RobotStudio
hasznalataval. Virtualis vezérl6 konfiguralésa.
I. szimulaciés feladat megoldasa: Virtualis
Robotcella Osszeallitasa.

2. Recall: Robotics basics: coordinate systems, I. szimulaciés feladat befejezése: Virtualis
uniform markings, position of a point in space; |Robotcella Osszedllitdsa. offline programozis
HTM, DH, Direct kinematic system; Inverse soran  hasznalt  koordinita  rendszerek
kinematic system calculations. bemutatasa. Egyszerii komponens 0Osszeallitas
készitése RobotStudioban.

3. Kiscsoportos mérés, 1. csoport: Bevezetés az
online robotprogramozasba. Megismerkedés a
MITSUBISHI RV-3SB robotkarral és a
vezérlbegységgel, illetve a hozzd tartozo
betanito panellel. Robotkar mozgatasa.

Onallo feladat: II. szimulaci6 megkezdése:
Egyszeri Robotprogram Készitése,
mozgaspalyak konfigurdlasa RobotStudioban,
mozgasutasitasok ismertetése (kotetlen/csukld
mozgas, linedris mozgas, kor palya mentén
torténd mozgés).

4. Introduction: familiarization with Kiscsoportos mérés, II. csoport: Bevezetés az

programming basics’ repetition Of basic online robotprogramozésba. Megismerkedés a

coordinate systems. Construction of robot | MITSUBISHI  RV-3SB  robotkarral és a

controller(s) (PLC+own controller) and the | Vez¢rloegységgel, illetve a hozzd tartozd
" betanitd panellel. Robotkar mozgatésa.

path of a robot program from writing to

i it ter. translat Onalls feladat: II. szimuldcio befejezése:
execution (interpreter, translator, ...). Egyszerii Robotprogram Készitése, ismerkedés

a RAPID  programnyelvvel, egyszerl
robotprogram készitése




Kiscsoportos mérés, III. csoport: Bevezetés az
online robotprogramozasba. Megismerkedés a
MITSUBISHI RV-3SB robotkarral és a
vezérldegységgel, illetve a hozza tartozo
betanito panellel. Robotkar mozgatasa.

Onallo feladat: III. szimulaci6 megkezdése:
,Pick-and-Place” tipusu feladatok megoldasa,
robotprogram irdsa, I/O kezelés.

Description of On-Line and Off-Line
programming methods and their
characteristics. IT basic structures related
to robot programming (macros, recursions,
functions, subprograms, ..,);

Kiscsoportos mérés, IV. csoport: Bevezetés az
online robotprogramozasba. Megismerkedés a
MITSUBISHI RV-3SB robotkarral és a
vezérloegységgel, illetve a hozzd tartozd
betanit6 panellel. Robotkar mozgatésa.

Onallo feladat: 1III. szimulacio befejezése:
»Pick-and-Place” tipusu feladatok megoldasa,
RobotStudio ,,Smart komponensek” hasznalata.

Kiscsoportos mérés, 1. csoport: Ismerkedés a
MELFA Basic IV. programnyelvvel. Egyszerii
palettazasi feladat készitése.

Onalls feladat: IV. szimulacié megkezdése:
Palettazasi  feladat megoldasa, Vezérlési
szerkezetek szintaktikdja a RAPID nyelvben,
2D-s rakatképek kialakitasa, specialis RAPID
utasitdsok hasznalata.

Levels of robot programs (machine code,
objects, .., high-level program) and tools
for robot programming (3D simulation
system, PC, training panel).

Kiscsoportos mérés, II. csoport: Ismerkedés a
MELFA Basic IV. programnyelvvel. Egyszerii
palettazasi feladat készitése.

Onallo feladat: IV. szimulacié befejezése:
Palettazasi feladat megoldasa, haladé ,,Smart
komponens kezelés”, futdszalag prioritas
kezelése, 3D-s rakatkép kialakitasa.

Kiscsoportos mérés, I1I. csoport: Ismerkedés a
MELFA Basic IV. programnyelvvel. Egyszerii
palettazasi feladat készitése.

Onall6 feladat: V. szimulacids feladat: Megfogo
Konfiguralasa, mechanizmusok konfiguracija
RobotStudioban.

10.

Velocity diagrams, Modes of motion
control: low-level control (at the level of
motors, servos, sensors); high level control
(levels of SWs). Control flowcharts and
their implementation. Open system robot
controllers, embedded robot controllers.

Kiscsoportos mérés, IV. csoport: Ismerkedés a
MELFA Basic IV. programnyelvvel. Egyszeri
palettazasi feladat készitése.

Onalls feladat: VI. szimulaciés feladat:
Szallitoszalag kovetés, Virtualis vezérld halado
konfiguralasa (Opcionalis modulok telepitése),
futdszalag kovetd rendszer készitése, specialis
RAPID utaséitdsok hasznélata.

11.

Rectors holyday

Sziinet

12.

TP from theory

Kiscsoportos mérés: Potlas

Onallo feladat:
konfiguracioja,
kezelése.

ABB Multimove rendszer
Multitasking, Megszakitasok

13.

Labor ZH

14.

Retake TP from theory

Labor ZH pétlasa
Kiscsoportos mérés: Potlas

Zarthelyi dolgozat

szama

1+1db

Félévkozi kovetelmények

idépontok szdma

lasd beosztas db

Beadando feladat
hataridok

Labormérés
szama
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idépontok




Az értékelés, a lebonyolitas, a potlas mddja, a jegy kialakitasanak szempontjai
A foglalkozdasokon valo részvételt a TVSZ 46.§ (1)-(4) pontja szabalyozza.
A szorgalmi idoszakban torténd potlasokat a TVSZ 47.§ (7)-(9) pontja szabalyozza.
Az évkozi jegy/aldiras szorgalmi idSszakon tili potlasanak modjardl a Tanulmanyi Ugyrend Harmadik
kényv Elso rész 1. fejezet 3:8.§ rendelkezik.

A szabélyzatokban nem szabalyozott foglalkozasokon vald egyéb részvételi kovetelmények, és
megkotések a potlasokra vonatkozoan:

Zarthelyi dolgozat Beadando feladat Labormérés
elérhet6 max minimum elérheté max minimum elérheté max minimum
pontszam pontszam a pontszam pontszam a pontszam pontszam a
teljesitéshez/zh teljesitéshez/ teljesitéshez/
feladat mérés
200pont 50pont ...pont ...pont pont pont
A szemeszterben megszerezhetd 6sszes pontszam: ...pont
Ponthatarok elégséges kozepes jo jeles
50 %-tol 65 %-tol 75 %-tol 90 %-tol

Egyéb értékelési szempontok:

Eléadasok: A megengedett maximalis hianyzas az eléadasokradl 30%,

Gyakorlatok: A félév soran a hallgatéknak 8 6nallé szimulicios feladatot és 2 csoportos mérési
feladatot kell teljesiteniiik (14sd: heti bontas). A 8 6nall6é szimulacids feladathoz kapcsolédéan 1db
labor ZH-t kell irni a 13. oktatasi héten, amely a 14. oktatasi héten potolhat6. A labor ZH sikeres
teljesitéséhez legalabb 50%-o0s eredmény kell elérni. A csoportos mérési feladaton nem vehet rész
az a hallgaté aki laborgyakorlatra késve érkezik. A mérési feladat potlasara a 12. és 14. oktatasi
héten lesz lehetdség.

Letiltva bejegyzést kap: El6éadasok: AKi tullépi a 30%-s hianyzast, aki nem teljesiti a ZH-n a
minimum elvarasokat.
Gyakorlatok:
- nem jelenik meg valamely csoportos mérés alkalmaval és nem potolja
az adott mérést;
- a mérési feladatok alkalmaval fegyelmezetleniil viselkedik, ezzel
veszélyeztetve mérotarsai testi épségét. Nem koveti a laborvezet6
utasitasait, a robotot automata iizemmodba kapcsolja.
-A mérések soran figyelmen kiviil hagyja a laborvezet6 utasitasait, a
robot programot engedély nélkiil futtatja.
-A ZH dolgozat alkalmaval nem engedélyezett eszkozoket hasznal.

Kotelez6 irodalom: lasd moodle

Ajanlott irodalom: MOODLE

A targy mindségbiztositasi médszerei:

Valamennyi - jelen dokumentumban nem szabalyozott - kérdésben az Obudai Egyetem Tanulmanyi és
Vizsgaszabalyzata, valamint Tanulmanyi Ugyrendjének rendelkezései az iranyadok.

Kelt: Budapest, 2025. 09. 01.

Szoveg beirasdhoz kattintson vagy koppintson ide.
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