Dr. habil. Husi Géza egyetemi docens biralatara adott valasz

El6szor is szeretném megkdszonni Biralo pozitiv €s segitd értékelését, amely megallapitasaival,
illetve észrevételeivel hozzajarul a disszertacidom tovabbi pontositasahoz. A biralatban talalhatod
megjegyzésekre az alabbiakban idoérendi sorrendben valaszolok:

Az irodalomkutatas cimii fejezetben arra torekedtem, hogy attekintsem a doktori
kutatasom témajahoz kapcsol6do fontosabb szakirodalmakat, amelyek segitségemre
voltak pl. a rogzitd elemek-, szerelési folyamatok-, sikbeli hajlékony radelemek
végeselemes formuldi-, stabilitdsvizsgalat-, intelligens robotmegfogd kialakitasok
vonatkozasaban. Az irodalomkutatasnal egyik f6 célom az volt, hogy felmérjem a
heptikus témaval foglalkozé szakirodalmakat, és hogy a publikalt tudomanyos
eredmények alapjan megtalaljam a téma azon ,,szeletét”, amelyet még nem vizsgaltak
ipari robotok alkalmazasa soran. A taldlt szakirodalmak koziil ugyan némelyik
foglalkozik piacon elérhetd erdmérd celldk ipari robotokon torténd alkalmazasaval,
azonban ezen irodalmak a bepattanassal jaré szereléseket elméleti igényességgel nem
targyaljak, és programozhatd stabilitasvesztést figyeld feltételrendszert nem kozoltek.
Igy adodott az 6tlet, hogy egy olyan, koltséghatékony, egyedileg kifejlesztett intelligens
robotmegfogot tervezzek, amely erGvisszacsatolassal rendelkezik, tovabba képes az
adott feladat fiiggvényében stabilitasvesztés megallapitasara.

A 24. szamozott oldalon talalhato — az erdmérd cellara vonatkozo kiilonboz6 terhelések
eseteit személtetd — dbra nyiras részéhez tartoz6 vazlatan az erdméro cella bal oldalén,
a sraffozott jelolt résznél 1évéd megfogasi peremfeltétel értelmében a cella atellenes
oldalan berajzolt koncentralt er6bdl nyiras, illetve hajlitas is fellép a hasab mentén, igy
valdban nem tisztan csak nyirasrdl beszélhetiink. A megfogasi peremfeltételt az 5.3.
abran a pirossal jelolt két darab menetes furat jeloli.

Valdban, a robot munkatere nem csonkolt gogmbnek, hanem inkabb csonkolt toroidnak
tekinthetd, az tévesztett meg, hogy a meridiankor sugara egy nagysagrenddel nagyobb,
mint a koz€pkor sugara, ezért csak latszolag csonkolt gomb.

Valoban szerencsésebb lett volna, mar az adott fejezetekben is elére vazlatosan
megfogalmazni a tézis értékii megallapitasokat.

A 3. tézisnél célom volt, hogy egy dinamikusan, ipari robottal elvégzett szerelési
folyamatnal a megfogd mozgasi sebessége fiiggvényében az adott munkadarab
hamarabb is elengedheté a kvazi-statikus esettel ellentétben, koszonhetéen a
munkadarab magasabb kinetikus energiajanak. Ennél a tézisnél egy numerikus
modszert vazoltam fel annak érdekében, hogy egy akkumulator cella beszerelésénél
meg lehessen mondani a megfogd nyitasi helyzetét. Ezt az eredményt egy tobbitdl
elkiiloniilé cikkben publikaltam, ezért is gondoltam, hogy a disszertacioban ismertetett



kozelitd6 modszer ebben a formaban akar 6nmagaban is megalld 1) tudomanyos
eredmény lehet.

A 4. tézisnél utaltam arra, hogy a szerelési feladat meghatarozza, hogy éppen milyen
feltételrendszerre is van sziikség. A disszertdciomban bemutatott akkumulatorcella
szerelésénél elegendd volt a dolgozatban kozolt négy feltételbdl harom alkalmazasa,
amelyek a negativ meredekség-, minimalis eréérték-, illetve a fellép6é maximalis erd egy
tolerancia értéken beliili figyelése. A masodik feladatban a miianyag csat szerelésénél
mar sziikkséges volt az el6z0 harom feltétel kiegészitése az atlagos szerelési erd
meghatarozasaval.

A disszertacioban bemutatott szerelési kisérletek valdban csak kvazi-statikusak voltak,
azonban megfelel6 miiszerek (pl. gyorskamera) hidnyaban nem dokumentaltan, tobb
esetben tapasztaltuk, hogy nagyobb sebességeknél a bepattanas hamarabb is megtortént.

A feltett kérdésre adott valasz:

A robotot T1, azaz az els6 betanitdsi allapotdban hasznaltam, ekkor a maximalis
miikodtetd sebesség 250 mm/s lehet. A szerelési folyamatokndl az elmozdulés
novekmények kozott CNT66 mozgas befejezési modot valasztottam, ennek értelmében
a robot megkozeliti a novekmény altal definialt poziciot, de nem all meg ott, igy
viszonylag folyamatos lesz a mozgas. Végeztem kisérletet a maximalis betanitasi
sebességgel és annak 50 %-val is. Mivel a betanitasi lizemmodban a mozgasi
utasitdsokban egyenletes sebességet allitottam be, igy a gyorsulds zérusnak tekinthetd.
Ez alapjan a tézis egy pontositott verzidja lehetne:

Egy er6dmérd cellat tartalmazo, céliranyos intelligens robotmegfogot fejlesztettem ki,
amellyel a bepattanassal jard, kvazi-statikus vagy dinamikus szerelési folyamatok
végezhetOk el, 6sszhangban a T2, illetve a T3 tézisekkel. A csak szerelés iranyu erdk
mérését két rugalmas lemezbdl allo6 parhuzamos mechanizmus biztositja. A megfogd
intelligenciajat ado kozponti egysége egy mikrokontroller, amely adott feladathoz- és a
megfogo eldirt egyenletes (maximum 250 mm/s) sebességéhez alkalmasan valasztott
feltételrendszer (pl. maximalis erdérték, atlagos erdérték, negativ meredekség,
minimalis eréérték) alapjan képes a munkadarab elengedési pontjat, azaz a megfogd
nyitasdnak TCP helyzetét megadni a robot szdmara.

A tézisekrol tett Osszefoglalo pozitiv, elfogadd nyilatkozatat koszonettel veszem, a negyedik
tézisre vonatkozd pontositasi kérésének probaltam eleget tenni. A disszertacidoval kapcsolatos
¢épitd jellegli kritikdibol sokat tanultam, és halaval vettem.
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