MiskoLcl EGYETEM
SZERSZAMGEPEK INTEZETI TANSZEKE

5&

AN

HoN® ;

R N o5
L

B 00"

FELEVES TEMATIKA

ROBOT ES CNC PROGRAMOZAS
GESGTI07B c. targybol

Oktatasi hét ELOADASOK ANYAGA
CNC gépek tipikus tizemmodjai. CNC gépek kézi programozéasanak folya-
1. mata. Marogépek geometriai informacios rendszere. HEIDENHAIN prog-
ramozasi rendszer Osszehasonlitdsa a G kddos rendszerrel.
Robotok, mint mechatronikai berendezések. Definicio, rendszerezés, morfo-
Dd logiai alapvaltozatok, alkalmazasi lehetdségek. Robotikai rendszerek felépi-
tése.
3 Robotos rendszerek jellegzetes hardver, és szoftver elemei. Robotok geo-
: metriai rendszerei, koordinatarendszerek, transzformaciok.
4 Homogén transzformacio, frame fogalma. A programozott pont helyzetének
) szamitasa.
5. Bels6 koordinatarendszerek. Denavit-Hartenberg transzformacio.
6 Koordinatarendszerek felvételének szabalyai. Alkalmazasok, példak. Robo-
’ tok iranyitdsanak alapfeladatai. Szamitasok, transzforméciok.
7. Robotok f6 gépi funkcidi. Tipikus megolddsok, megolddsvaltozatok.
3 A poziciondléas gépi funkci6 alapfeladata, ¢s megvalositasa. Pozicionald
) rendszerek alaptipusai, felépitésiik, tulajdonségaik.
9 Megfogas, érzékelés, és kommunikdcio gépi funkcidk szokdsos megoldésai.
) Informacidaramlas a robot, és az irdnyitd berendezések kdzott.
10 Robotok programozésanak alapjai, programozé rendszerek. Programnyel-
) vek, tipikus alkalmazasok.
11 Robotok kommunikéciodja a kiszolgélt berendezésekkel. Interfész kivalasz-
) tas, a jelek kezelése, programozasi lehetdségek.
12 A robotprogramoz6i kdrnyezet ismertetése, jellegzetes alkalmazasi minta-
. feladatok bemutatasa, elemzése.
13. Zarthelyi Feladat
14. Zarthelyi- és feladat potlas

Féléves tematika
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FELEVES TEMATIKA

ROBOT ES CNC PROGRAMOZAS
GESGTI07B c. targybol

Oktatasi hét GYAKORLATOK ANYAGA

DMU 40 Maro6gép programozasi gyakorlat

[

DMU 40 Maro6gép programozasi gyakorlat

DMU 40 Maro6gép programozasi gyakorlat

DMU 40 Maro6gép programozasi gyakorlat

DMU 40 Marogép programozasi gyakorlat

DMU 40 Maro6gép programozasi gyakorlat

KUKA KR 15-2 robot programozasi gyakorlat

KUKA KR 15-2 robot programozasi gyakorlat
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KUKA KR 15-2 robot programozasi gyakorlat

10 KUKA KR 15-2 robot programozasi gyakorlat

KUKA KR 15-2 robot programozasi gyakorlat
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12 KUKA KR 15-2 robot programozasi gyakorlat

13 DMU 40 Maro6gép programozasi gyakorlat potlas

14 KUKA KR 15-2 robot programozasi gyakorlat potlas
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Kotelezo:
1. Kulcsar Béla: Robottechnika LSI Oktatokézpont 1998.

2. Bruno Siciliano, Oussama Khatib: Springer Handbook of Robtics, Springer-Verlag
Berlin Heidelberg 2008, ISBN 978-3-540-23957-4
Ajanlott:
1. Miomir Vukobratovic: Introduction to Robotics. Springer-Verlag Berlin 1989.
2. Cséki Tibor: Robotok alkalmazastechnikaja http://www.szgt.uni-
iskolc.hu/~csaki/robot.pdf
3. HEIDENHAIN programozasi leirds (gépkonyv)

A tantargy kdvetelményei és a félévvégi aldirds feltételei:

A tantargy lezarasanak modja: alairds és gyakorlati jegy.

Az alairas feltétele az el6adasokon és gyakorlatokon vald részvétel. Az évkozi feladat hatar-
iddre torténd beadasa és legalabb elégséges mindsitése. A zarthelyi feladat legalabb elégséges
szintl teljesitése. A legalabb nem elégséges mindsitésii €s a hataridon tul leadott feladatok
potlasa hataridon tili hazi feladat leadas dij megfizetése mellett torténhet a szorgalmi id6-
szakban. Az a hallgat6, aki a gyakorlati 6rak tobb mint 30%-4n nem vesz részt, végleges ala-

iras megtagadast kap.
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Robottechnikai ellendrzé kérdések

Mi a manipulator, a teleoperator és a helyez6 berendezés?

Milyen robot osztalyok kiilonbdztethet6k meg?

Ismertesse a robotok morfoldgiai osztalyozdsat!

Mi jellemzi a derékszog(li koordinatas robotot?

Hogyan jellemezhetd a hengerkoordinatas robot TCP pontjanak helyzete?

A gombi koordinatarendszer(l robot milyen paraméterekkel jellemezhet§?

A fliggbleges siku csukldkaros robotoknak milyen tipusai vannak és mi jellemzi 6ket?
Mi a kinematikai lanc, hogyan jellemezhetjik 6ket?

Milyen kinematikai kényszerek vannak?

. Hogyan értelmezziik a robotok munkaterét?

. Milyen tipusu robotokndl csonkul a munkatér, és mi az oka?

. Miért sziikséges a robotkarok tomegkiegyenlitése?

. Mijellemzi a sulykiegyenlitést és a rugds kiegyenlitést?

. A robotok milyen hajtorendszerekkel rendelkeznek, és mi a jellemz&juk?

. A megfogé szerkezetek milyen megfogdsi elvet kbvetnek?

. Mi az er6zaré és az alakzaré megfogas jellemzéje?

. A robotmozgds dinamikai jelenségei hogyan befolyasoljdk a megfogas biztonsagat?
. A munkadarabok méretvaltozasa hogyan befolyasolja a szerszdmkozéppont helyzetét, hogyan
. CNC utmérék
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Zarthelyi feladat
Robot és CNC programozds targybol
Iddtartam: 60 perc
1. feladat | 2. feladat 3. feladat 4. feladat 5. feladat 6. feladat )
Elérhetd pont 2 3 3 2 2 8 20
Elért pont

0-11 elégtelen
12-13  elégséges

14-16  kézepes EF@dmeny:

17-18 jo
19-20 jeles

1. Ismertesse a robotok morfologiai osztalyozasat! (2 pont)

2. Mi a kinematikai lanc, hogyan jellemezhetjiik 6ket? (3 pont)

3. A gombi koordinatarendszer(i robot milyen paraméterekkel jellemezhetd? (3 pont)
4. Abraval ismertesse az er6zaré megfogas elvét! (2 pont)

5. Ismertesse a teleoperator jellemzdit (2 pont)

6. Adott a képen lathato hdrom tagu kinematikai lanc:

— Jeldlje be a megfeleld tagokat és az azokhoz tartozé koordinatarendszereket! (3 pont)

— Irja fel a megfelel Denavit-Hartenberg paramétereket! (2 pont)

crer

— Hatarozza meg az 1. tag orientacids egységvektorait és pozicidjat 0=m esetére! (3 pont)






