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A targy feladata és célja:

A tantargy az iparban gyakran alkalmazott 6 szabadsagfokd robotok kinematikajaval,
mozgasvezérlésével kapcsolatos ismeretanyagot adja at.

Tantargy leirasa:

Az ipari robotokkal kapcsolatos alapfogalmak attekintése. Mechanizmusok tagjainak és
kényszereinek osztalyozasa. Robotok csoportositasa. Nyilt kinematikai lanci robot
helyzetének meghatarozasa a csukloszogek fliggvényében a Denavit-Hartenberg féle
paraméteres leirdsmadddal. Robotok szingularis helyzetének a vizsgalata. Robotkar sebességi-
és gyorsulasi allapota. Az ipari robotok inverz kinematikai feladatdhoz tartozé megoldasi
modszertan geometriai  szemléletmddra alapozva. Robotok dinamikajanak alapvetd
Osszefuggeései.

Fanuc LR Mate 200iC hat szabadsagfoka ipari robot ismertetése. Ipari robotok
koordinatarendszereinek bemutatasa, beallitasa. Online és offline programozasi lehet6ségek.
Mozgasutasitasok — attekintése, paraméterezésuk. Megfogok, kiegészitd egységek
alkalmazasdnak lehetdségei.
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