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CNC szerszamgépek fobb egységei. CNC integracid. Szerszamgépek mechanikus €pitd elemei
(felsorolas szerti 6sszefoglalas). NC szerszamgépek mellékmozgasainak (mozgastengelyeinek)
szabvanyos jelolése.
Egyenes vezetékek.
1. Cstszo, gordild és hidrosztatikus vezetékek miikodési elve, fajtai, kialakitasi valtozatai,
elényei, hatranyai és korlatai.
2. Gordiilo vezetékek méretezése (dinamikus, statikus).
3. Gordiild vezetékek beépitése.
Egyenes vonalt golyods ors6s mozgatas.
1. Golyos orsok felépitése, fontosabb miiszaki paraméterei, korlatai.
2. Golyo6s orsok méretezése (Elettartam, statikus terhelés, kihajlas, kritikus fordulatszdm,
hatarfordulatszam (DN szam)).
3. Golyo6s orsokndl alkalmazott eléfeszitési €s csapagyazasi megoldasok.
4. Egyenes vonalil golyos orsds mozgatas épitdelemei, kinematikaja, golyosorsok beépitési
valtozatai.
Egyenes vonalu linedris motoros mozgatas.
1. Linearis motor elve, kialakitasa.
2. Linearis motorok fajtai, eldnyei, hatranyai.
3. Linearis motorok beépitése.
Egyenes vonalu fogaskerék-fogasléces mozgatas.
1. Fogaskerék-fogasléces hajtas kialakitasa, alkalmazasa.
2. Fogaskerék-fogasléces hajtas elonyei és hatranyai.
3. Fogaskerék-fogasléces hajtas elofeszitése.
Forgo mellékmozgasok.
1. Cslszo, gordiild és hidrosztatikus korvezetékek kialakitasa, elonyei, hatranyai.
2. Oszt6 és forgo asztalok: mikodési elv, kialakitas.
3. Nyomaték motor: miikodési elv, kialakitas, elonyok, hatranyok, korlatok.
Szerszamgépek foorsai.
1. Foorsokkal szemben tdmasztott altalanos kovetelmények.
2. Eszterga féorsok:
a) Eszterga foorsokkal szemben tamasztott specialis kdvetelmények.
b) Eszterga féorsok jellegzetes kialakitasai, csatlakozasi feliiletei, csapagyazasai.
c) Eszterga féorsok hajtasainak fajtai (szijas, fogaskerekes, direkt, integralt motoros).
3. Maro¢ f6orsok kialakitasai, csatlakozasi feliiletei, csapagyazasok, hajtasok.
a) Mar6 féorsokkal szemben tdmasztott specialis kovetelmények.
b) Mard féorsok jellegzetes kialakitasai, csatlakozasi feliiletei, csapagyazasai.
c) Mar¢ féorsok hajtasainak fajtai (fogaskerekes, szijas, integralt motoros).
d) ISO meredek kupos illetve HSK szerszamtart6 rogzitése.

VIII. Szerszamgépek €s robotok pneumatikus €s hidraulikus hajtasai

1. Pneumatikus ¢&s hidraulikus hajtasok alkalmazésa szerszamgépek (robotok) esetén,
alkalmazasi példak.

2. Pneumatikus, hidraulikus ¢és elektromos hajtasok 0Osszehasonlitdsa, pneumatikus ¢és
hidraulikus munkakdézegek jellemzai.

3. Siritett levegd eldallitasa, kompresszorok, levegd-elOkészitd egység, hidraulikus
tapegységek, szlirési modok.
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Pneumatikus ¢és hidraulikus hajtdsok elemei, fobb csoportok. Végrehajtok (lineéris €és forgo
mozgasu), utszelepek, irdnyitd elemek felépitése, mikodése, hasznalatuk, jelképi jelolések.
Hidraulikus akkumulatorok szerepe, alkalmazésa, szerkezeti kialakitasa.

IX. Hagyomanyos (nem CNC) esztergak felépitése, fobb részegységei.
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Az egyetemes csucseszterga fobb épitd elemei.

Eszterga féhajtomiivek tipusai.

Eszterga fogaskerekes mellékhajtomiivek tipusai, jellemzdi.

Fogaskerekes hajtomiivek sebesség és el6tolas sorainak elve.

Fogaskerekes fOhajtomi kialakitdsa, kinematikai vazlata és fordulatszam abraja (egy példa
bemutatdsaval).

Béb, szegnyereg, Norton hajtomi és lakatanya funkcioja.

X. CNC esztergak és esztergalod kdzpontok.
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A CNC eszterga ¢s a CNC esztergald kozpont kozti kiilonbség.

CNC esztergdk és esztergdld koézpontok mechanikus részegységei (foorsod, hossz-szan,
keresztszan, revolverfej, stb.), fobb jellemzdi, jellegzetes NC mozgastengelyei.

CNC esztergak ¢és esztergald kozpontok felépitési valtozatai.

CNC hosszeszterga automatak fobb jellemzoi.

CNC esztergak, esztergdlo kozpontok automatikus munkadarab ellatasanak jellegzetes
megoldésai.

XI. Maro6gépek. Konzolos marogépek, szerszammarogépek, allvanyos marogépek, portal marogépek
felépitése, tartozékai €s alkalmazasi tertiletei.

XII.

l.

XIII.

MRS

XIV.

Eal e

XV.

Parhuzamos kinematikai felépitésti szerszamgépek ¢€s robotok.

Parhuzamos kinematikai felépitésii szerszamgépek alkalmazasanak technologiai okai,
tertiletei.

Parhuzamos ¢és vegyes kinematikai felépitésii szerszamgépek és robotok felépitése, o
szerkezeti részeik €s jellemzoik.

Parhuzamos kinematikai felépitésii szerszamgépek, robotok csoportositasai, eldnyeik,
hétranyaik, korlataik.

Soros ill. parhuzamos kinematikai felépitésii gépek dsszehasonlitasa.

Hexapod ¢s Hexaglide struktiraji parhuzamos kinematikai felépitésti szerszamgépek
felépitése, osszehasonlitasuk.

Megmunkal6d kézpontok.

Fobb jellemzok. (Mit neveziink megmunkald kézpontnak?)

Csoportositas, gépfelépitési valtozatok, jellegzetes NC mozgastengelyek.

Ottengelyes megmunkalé kdzpontok felépitése.

Szerszamceseréld rendszerek: tarak, cserélé mechanizmusok fajtai.

Munkadarabcseréld rendszerek: palettacserélok és palettatarolok tipusai.

Koszortigépek.

Koszortigépek specialis konstrukcios sajatossagai (a maroégépekhez viszonyitva).
Koszortigépek csoportositasa.

Koronglehuzas fajtai.

Koszortigépek fajtadi, azok fObb jellemzdi (sikkOszortigépek, palastkoszortigépek,
furatkoszortigépek, csucs nélkiili koszortigépek).

CNC szerszamgépek szervo hajtasai.

Az eldtolo-hajtasokhoz alkalmazott szervo motorokkal szemben tamasztott kovetelmények.
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Szerszadmgépek szervo hajtasaihoz tipikusan alkalmazott villanymotorok és fobb jellemzoik
(allandé magneses egyenaramu motor, allandé magneses szinkron motor, aszinkron motor).
Szinkron szervo motorok tipikus fordulatszam-nyomaték jelleggorbéje.

Az impulzus szélesség modulacié elve, alkalmazésa.

Szereléshelyes terméktervezes.

Fontossagi sorrendben a szereléshelyes termék (at)tervezés céljai.

Példak harom szabadon valasztott cél megvalositasara.

Termék elméleti minimum alkatrészszama.

Ipari robotos szerelérendszerek tervezése.

A szereldrendszer funkcioi, a funkcidkat megvalosito elemek, az elemek kivalasztasa.

Ipari robotos szerelérendszerek modszeres tervezése. Rampersad modszer. Szerelérendszer
elemeinek kivalasztasa.

Egy tetszdleges szereldrendszer funkcio részletes elemzése.

A kivalasztott szereldrendszer funkcio jellemz6 berendezéseinek bemutatasa.

Alkatrész adagolas.

Alkatrész-adagold berendezések osztalyozasa.

Alkatrész-adagolo berendezések valasztdsanak szempontjai.

Rezgdbadagolo felépitése, miikodése.

Részegység szallitas.

Részegység szallitd berendezések osztalyozasa,

Részegység szallitd berendezések valasztdsanak szempontjai.

Palettas szallitoszalag felépitése, miikodése.

Robotos hegesztés.

Hegeszt6 robotcellak tipusai, fobb részei, azok feladata.

Hegeszt6 szerszamtipusok; az osztalyba sorolds szempontjai.

Mozgasvezérlés kovetelményei cellatipusok szerint.

Alkatrészadagolas ¢€s -szallitas; valasztas a csereidd és a technologiai id6 fiiggvényében.



