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Oktatasi cél: A tantargy oktatasi célja, hogy a hallgatok atfogo, mérnoki szemléletii alapokat
szerezzenek a robotok mozgasanak modellezésében és szabadlyozasdaban, kiilonos
tekintettel a dinamikai jelenségekre és azok gyakorlati jelentoségére. A kurzus célja, hogy
a hallgatok megértsék a trajektoria tervezés szerepét a robotvezerlésben, elsajatitsik a
Lagrange-féle mechanika és az Euler—Lagrange mozgasegyenletek alkalmazasat
egyszerti mechanikai rendszerek és ipari robotok esetén, valamint képesek legyenek a
robotdinamika altalanos alakjanak fizikai értelmezésére. A targy hangsulyt fektet az
aktuatorszintii gondolkodas kialakitasara, az 6nadllo csukloszabdlyozas és az egyszerii
PID alapu megoldasok megértésére, majd ezekre épitve bevezeti a modellalapu
szabalyozas alapelvét a kiszamitott nyomatékok modszerén keresztiil.

A tantargyhoz kapcsolodo laborfoglalkozasok célja, hogy a hallgatok gyakorlati
tapasztalatot szerezzenek ipari robotok alkalmazasaban és programozasaban. A labor
soran a hallgatok FANUC oktatocellakon és a RoboGuide szimuldcios kornyezetben
dolgozva megismerik a robotok biztonsdigos iizemeltetésének alapjait, a
koordinatarendszerek és mozgasutasitasok hasznalatat, az 1/O-kezelést, valamint a
tipikus ipari robotalkalmazasok programozasi strukturajat. A félév soran a hallgatok
feladat megvalositasan dolgoznak, amely soran lehetéségiik nyilik a tanult ismeretek
gyakorlati alkalmazasara.

A projektmunka hozzdjarul a hallgatok szakmai kompetencidinak fejlesztéséhez,
kiilonosen az ipari robotalkalmazdsok  tervezésében, programozdsaban  és
dokumentalasaban. Emellett a csoportos feladatmegoldas eldsegiti olyan fontos soft
skillek fejlodesét is, mint a csapatmunka, a miiszaki kommunikdcio, a feladatmegosztas,
a felelosségvallalas és a problemamegoldo gondolkodas, amelyek kulcsfontossaguak a
modern mérnéki és kutatds-fejlesztési kérnyezetben.

Utemezés
Konzultacio Témakorok
1. El6adas: A trajektoria és palya fogalmanak tisztazasa, idéparaméterezés szerepe a

robotvezérlésben. Egyszerti polinomidlis interpolacio, pozicio- és sebességfolytonossag
biztositasa csuklokoordinatak terében. Trajektoria tervezés sebesség- €s
gyorsulaskorlatok figyelembevétele mellett. Gyakorlati sebességprofilok. Linearis
trajektoriak, parabolikus atementtel. Trajektoria tervezés vilagkoordinatak terében,
egyszerl palyaprimitivek attekintése.

Labor: Munkavédelmi oktatas, robotok biztonsagos miitkodtetésének attekintése.
Robotmozgasok attekintése, szerszambemérés. Munkakoordinata rendszerek
konfiguracidja. Egyszerii robotprogram készitése, robotmozgasok paraméterezése.




2. El6adas: A Lagrange-féle mechanikai leiras bevezetése, f6 motivacios és elonyok
bemutatéasa. Altalanos koordinatak fogalma, valamint a kinetikus és potencialis energia
szerepe a modellalkotasban. Euler—Lagrange mozgas egyenleteket levezetése és azok
fizikai jelentésének értelmezése. Az altalanos erdk és nyomatékok fogalma,
aktuatorvezérelt rendszerek modellezése.

Labor: Ki- és bemenetek kezelése, vezérlési szerkezetek és regiszterek hasznalata.
Palettazasi feladat megoldasa.

3. Elbéadas: Robot manipulatorokra jellemz6 altalanos dinamikai egyenlet €s annak 6
komponensei: a tomegmatrix, a Coriolis- és centrifugdlis tagok, valamint a gravitacios
vektor. A robotdinamika fontosabb jellemzdi, stabilitds és modellalapt szabalyozas
szemsz0gebol. Hengeres robot dinamikai modellezése.

Labor: Biztonsagi zonak, FANUC DCS rendszer. Gyakorlas.

4. Eléadas: A Lagrange-féle mechanikai leirds bevezetése, f6 motivacios és elényok
bemutatasa. Altalanos koordinatak fogalma, valamint a kinetikus és potencialis energia
szerepe a modellalkotasban.

Labor: Robotprogramozasi feladat megoldésa, zarthelyi.

Félévkozi kovetelmények

Zarthelyi dolgozat Beadand¢ feladat Labormérés
szama idépontok szama hataridok szama idépontok
0db - 1 db 13 hét 0db -

Az értékelés, a lebonyolitas, a potlas modja, a jegy kialakitasanak szempontjai
A foglalkozasokon valo részvételt a TVSZ 46.§ (1)-(4) pontja szabalyozza.
A szorgalmi idészakban torténd potlasokat a TVSZ 47.5 (7)-(9) pontja szabalyozza.
Az évkozi jegy/aldirds szorgalmi idészakon tili pétlasanak médjardl a Tanulmanyi Ugyrend Harmadik
konyv Elso rész Il fejezet 3:8.§ rendelkezik.

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

A foglalkozasokon val6 részvétel kizarolag az 6rarendben meghirdetett iddpontban torténd
pontos megjelenés esetén engedélyezett. A foglalkozas megkezdése utan érkezd hallgatdk a
robotcelliak biztonsagkritikus miikodése miatt a foglalkozason nem vehetnek részt.

A laborvezetd utasitasainak be nem tartdsa, valamint a robotiizemeltetés soran tanusitott olyan
magatartds, amely mas hallgatok testi épségét vagy a berendezések biztonsagos miikodését
veszélyezteti, az adott foglalkozasrdl torténd azonnali kizarast, sulyos vagy ismételt esetben
pedig a tantargy teljesitésébdl valo eltiltast vonhatja maga utan.

Az foglalkozasokon vald részvétel kitelezo.
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Egyéb értékelési szempontok: Az alairast szerzett hallgatok a vizsgaiddszakban szobeli vizsgat
tehetnek.

A félév utols6 konzultacids alkalma soran a hallgatok 3—4 fés csoportokban, 3x45 perc idotartam alatt
egy komplex automatizalasi feladatot oldanak meg, amelynek célja a félév soran elsajatitott elméleti és
gyakorlati ismeretek alkalmazasanak bemutatasa.

A feladat teljesitése ,,megfelelt” vagy ,,nem megfelelt” mindsitéssel keriil értékelésre. Sikertelen
teljesités esetén a feladat egy alkalommal pdtolhatéd, kizarolag a vizsgaidészak elsé két hetében,
alairaspotlo vizsga keretében.

A ,,megfelelt” mindsitést szerzett hallgatok jogosultak a vizsgaiddszakban szobeli vizsgat tenni.

Letiltva bejegyzést kap: e hidnyzdsai meghaladjdk a Tanulmanyi és Vizsgaszabalyzatban
meghatarozott megengedett mértéket (maximdlis megengedett
hianyzas 7 tanora);

e a laborfoglalkozdsok sordn fegyelmezetlen vagy veszélyes
magatartast tanusit, amellyel veszélyezteti a sajat vagy
hallgatotarsai testi épségét, illetve a laborberendezések biztonsagos
milkodését;

e nem koveti a laborvezetéo utasitasait, kiilonosen a robotcellak
tizemeltetésére ¢és a munkavédelmi el6irasokra vonatkozd
szabalyokat;

e arobotot engedély nélkiil automata iizemmodba kapcsolja, vagy
a robotprogramot a laborvezet6 engedélye nélkiil futtatja;

e a laborberendezéseket nem rendeltetésszeriien hasznalja, illetve
olyan beavatkozast végez a robotvezérlon vagy a cellan, amely a
rendszer miikodését vagy biztonsagat veszélyeztetheti.

Kotelez6 irodalom: Spong, M. W. (2012). Robot Modeling And Control. John Wiley & Sons

Ajanlott irodalom: Lynch, K. M., & Park, F. C. (2017). Modern robotics : mechanics, planning,
and control. University Press.
Siciliano, B., & Al, E. (2010). Robotics : modelling, planning and control.
Springer.

A targy minéségbiztositasi modszerei:

Valamennyi - jelen dokumentumban nem szabalyozott - kérdésben az Obudai Egyetem Hallgatoi
Kovetelményrendszere, valamint Tanulményi Ugyrendjének rendelkezései az iranyadok.



