Robotiranyitas rendszertechnikaja

ZV tételek (2021/2022/1)
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Robotirdnyitasi alapismeretek. A robot, mint irdnyitanddé folyamat. Robotok felépitése,
jelolésrendszere, szabadsagfokok. Iranyitdsi architekturdk, robotgeneracidk.

A robot geometridja — direkt geometriai feladat. Linedris transzformacidk. Koordinata-
transzformacié. Az orientdacid jellemzése Euler-szogekkel.

Merev testek relativ helyzetének jellemzése homogén koordinatakkal. Merev, nyilt lancu
eldgazas nélkili robot leirasa. Robotok leirdsa a Denavit-Hartenberg-alak segitségével.

A robot differencidlis mozgdsa. Egy csukld hatasa. A robot Jacobi-matrixa. Direkt kinematikai
feladat. Inverz kinematikai feladat. Statikus er6k és nyomatékok transzformaldsa. A robot
dinamikdja.

Robotiranyitasi mddszerek. Decentralizalt szervdhajtasok. Kiszamitott nyomaték (nemlinearis
szétcsatolds) mddszere. Hibrid pozicid- és erdirdnyitas.

Inkrementdlis adék. Abszolut szoghelyzet addk. Az érzékeldk illesztése mikrokontrollerekhez,
pozicid és sebesség szamitas.

A Nokia-Puma 560 iranyito rendszere: a Szfera-35. Blokkvazlat, a kozponti vezérld, hajtasvezérlé
kartya.

Az ERC robotvezérl6 rendszer. Blokkvazlat, f6bb elemek, kommunikacids eszkdzok.

Szabdlyozdk és programozasuk. Alapfogalmak, a szabalyozdk tipusai. A szabdlyozas funkciondlis
egységei és jelei. A szabalyozasokkal szemben tamasztott elvarasok.

Szabalyozék kivalasztasa. Szabalyozék aranyos folyamathoz. Szabalyozdk integrdld folyamathoz.
A legfontosabb szervomotorok. Az egyendramu szervomotor.

Nemlinearitasok: kotyogas, érzéketlenségi sdv, telitédés. Az elintegralddas és kikliszobolése. A
FOXBORO szabdlyozd.

Szabdlyozési feladatok robotokban. Aramkorlatozas, nyomatékszabdlyozds, aramszabdlyozas,
szogsebesség (fordulatszam) szabdlyozas, pozicidszabalyozas.

Szabalyozdk tervezése (aranyos és integrald folyamatra), szabalyozék programozasa. Folytonos
idejl és diszkrét idejl szabdlyozék, I16késmentes inditas.

Robotprogramozasi nyelvek és osztalyozasuk. Az ARPS programnyelv és elemei. Az ARPS nyelv
tovabbfejlesztése. A HARPS programrendszer.

Mobil robotok osztalyozasa. Kerekeken mozgd robotok, jaré robotok, modularis robotok.
Holonomia.

Mobil robotok helymeghatdrozasa: odometria. Inkrementalis addk,kédaddk és optikai szenzorok
hasznalata, kalibracio.

Mobil robotok helymeghatarozasa: inercilis szenzorok, mikddési elviik, korlataik.

Az ultrahangos tavolsagmérés elve és tulajdonsagai.

GPS és DGPS. M(ikod6 rendszerek és f6bb jellemz6ik, a helymeghatarozas elve. Pontossag és
annak novelési lehetdségei.

Mobil robotok navigacidja akadalyok kozott — diszkrét mozgastervezés.

Mobil robotok navigacidja akadalyok k6zott — palyatervezési modszerek.

Mobil robotok navigacidja akadalyok k6zott — akadalyelkerilési médszerek.

(*): A sarga szinnel jelolt témakorok 2021 6szétél kikeriltek a tantargy tananyagabdl és helyiket a
Kuka Agilus-2 robot iranyitorendszere vette at. A jelolt tételek csak azoknak a hallgatdknak adhatok,
akik a 2020 6szi félévvel bezardlag hallgattak a tantargyat.



