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A tárgy feladata és célja: 

A tantárgy az iparban gyakran alkalmazott 6 szabadságfokú robotok kinematikájával, 
mozgásvezérlésével kapcsolatos ismeretanyagot adja át. 

Tantárgy leírása: 

Az ipari robotokkal kapcsolatos alapfogalmak áttekintése. Mechanizmusok tagjainak és 
kényszereinek osztályozása. Robotok csoportosítása. Nyílt kinematikai láncú robot 
helyzetének meghatározása a csuklószögek függvényében a Denavit-Hartenberg féle 
paraméteres leírásmóddal. Robotok szinguláris helyzetének a vizsgálata. Robotkar sebességi- 
és gyorsulási állapota. Az ipari robotok inverz kinematikai feladatához tartozó megoldási 
módszertan geometriai szemléletmódra alapozva. Robotok dinamikájának alapvető 
összefüggései. 
Fanuc LR Mate 200iC hat szabadságfokú ipari robot ismertetése. Ipari robotok 
koordinátarendszereinek bemutatása, beállítása. Online és offline programozási lehetőségek. 
Mozgásutasítások áttekintése, paraméterezésük. Megfogók, kiegészítő egységek 
alkalmazásának lehetőségei. 
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