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Robotika
tantargyi leiras

Targy:  Robotika Robotics

TantargyfelelGs: dr. Pletl Szilveszter, f8iskolai tanar pled@inf.u-szeged.hu
(Muszaki Informatika Tanszék)

Terem: Irinyi 51.1-es szoba. Fogaddo6ra szerdanként 15-16 6raig.

A targy kodja: IB415 és 1B415eL.

Oraszam: 2 eléadis + 0+ 2 lab.gyak.

Teljesités tipusa: Kollokvium / alairas

Kredit: 4 + 0

El6adasok szerdanként 12-14 ig az Irinyi 217.

GyakorlatvezetSk: Szépe Tamds, Grész Tamds és Koészo Aron. A
gyakorlatok helye a miszaki informatika labor.

El6adas anyaga: /pub/robotika

Tematika:

Robotmanipulatorok kinematikija: A robotmanipulatorok geometriai
modellje. Robotcsuklok. Robotszegmensek. Kinematikai par és lanc.
Robotmanipulatorok alapkonfiguracior. Az alapkonfiguraciok munkaterei. A
TTT, RTT, RRT ¢és RRR struktarak munkatere. A  robot
helyzetmeghatarozasa. Az effektor pozicionalasa és orientacidja. Csuklo és
vilagkoordinatak. A direkt és az inverz kinematikai feladat. Redundancia.
Direkt kinematikai feladat. Homogén koordinata transzformaciok. Denavit-
Hartenberg transzformaciés matrix. Az effektor orientacidja. Az inverz
kinematikai feladat analitikus ¢és numerikus megoldasa. A Jacobi-matrix
meghatarozasa. Robotmanipulatorok palyatervezése. Palyatervezés vilag és
csuklokoordinatakban.  Robotmanipulatorok  rekurziv ~ kinematikéja.
Tomegpont Osszetett mozgasa. Robotmanipulator rekurziv kinematikai
modellje.

Robotmanipulatorok  dinamikaja:  Robotmechanizmusok  matematikai
modellje. Robotmanipulator rekurziv dinamikai modellje. Ex6 és nyomaték
meghatarozas. Rekurziv. ~ dinamikai  modell  a szegmensek
koordinatarendszerében.  Lagrange-féle  robotdinamikai  modellezés.
Robotdinamikai modell vizsgalata. Robothajtasok. Robotaktuatorok.
Robotmanipulator és aktuatorok egytittes modellje. Robotmanipulatorok
szamitogépes dinamikai modellezése.

Robotmanipulatorok  szabad mozgasinak  hagyomanyos iranyitasa:
Decentralizalt PD robotiranyitas. Modellreferens dinamikus robotiranyitas.
A kiszamitott nyomatékok moddszere. A dinamikus iranyitas tervezése.

Tematika 1



Robotika tematika Y74

Robotmanipulatorok adaptiv iranyitasa: Robotmanipulatorok adaptiv
pozicidiranyitasa. ~ Merev ~ robotmanipulatorok  Onhangolé  adaptiv
pozicidiranyitisa csuklokoordinatakban. Stabilitas vizsgalat. Kétcsuklos
rugalmas robotmanipulator adaptiv pozicidiranyitasa. Rugalmas csukloja
merev szegmensi robotmanipulator dinamikai modellje. Rugalmas csukléja
merev szegmensU robotmanipulator Onhangolé adaptiv pozicidiranyitasa
csuklokoordinatakban. Az adaptiv  iranyit6 hardver megoldasa. A
Slotine&lee adaptiv merev robotiranyité alkalmazasa. A moddositott
Slotine&lLee adaptiv  rugalmas robotiranyité  alkalmazasa. Robot
programozasi nyelvek attekintése.
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A kurzus teljesitésének feltételei:

A gyakorlatokon egy projektmunka beadasa kotelez6. A gyakorlatokon
megszerezhetd maximalis pontszam 40 pont. A gyakorlatok sikeres
teljesitésének feltétele a minimalis 15 pont elérése.

A félév soran egy nagy ZH megirasa kotelez6. A ZH értéke 40 pont,
minimum teljesitend6 10 pont. A vizsgara jelentkezés feltétele a gyakorlati
alairas megszerzése és a ZH minimum pontszam elérése. A vizsga {rasban és
szoban torténik. A sikeres vizsgahoz 20 pont sziikséges a maximalisan
megszerezheté 40 pontbol.

A tantargyra adando osztalyzat az alabbiak szerint alakul:
0-50 % Elégtelen

51-60%  Elégséges

61-70%  Kozepes

71-80% Jo

81 -100 % Jeles
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