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I. Robotjellemzdk
1. Szabvanyos ipari robotjellemzdk listaja
2. Szabvanyos ipari robotjellemzdk meghatarozasa
3. Szabvanyos ipari robotjellemzék mérési eljarasai
II. Robotkalibraciod
1. Robotkalibracio célja
2. Robotkalibracio osztalyozasa
3. Robotkalibraci6 megvaldsitasa
4. Robotkalibracio jellemz6 idépontjai
II1. Robotvezérld
1. Robotvezérl6 alapfeladata
2. Robotvezérl6 architektiraja
3. Ipari robotok jellemz0 belsé €s kiilsé érzékeloi
4. Szamitogéppel segitett programozasra felkészitett robotvezérlés jellemzoi
IV. Ipari robotok programozasi nyelvei
1. Ipari robotok programozasi nyelveinek szintjei
2. Mozgasleir6 programozasi nyelv utasitas osztalyai
3. Mozgésleird programozasi nyelv utasitasainak paraméterezése
V. Ipari robotok programozasa
1. Ipari robotok programozasi modszerei
2. Robotszimulacios rendszerek osztalyozasa, jellemzoi
V1. Ipari robotok felépitése
1. Ipari robotok szerkezeti megoldasai €s hatasuk a robot teljesitOképességére, tulajdonsagaira
2. Hat szabadsagfoku ipari robotkar felépitése
3. Ipari robotok kiilonleges kivitelei
VII.  Szereléshelyes terméktervezés
1. Fontossagi sorrendben a szereléshelyes termék tervezés és attervezés céljai
2. Példak harom szabadon valasztott cél megvaldsitasara
3. Termék elméleti minimum alkatrészszamanak meghatarozésa
VIII. Ipari robotos szereldrendszerek tervezése
1. A szereldrendszer funkcioi, a funkcidkat megvalositod elemek. az elemek kivalasztasa
2. Ipari robotos szerelérendszerek modszeres tervezése. A Rampersad modszer. Szerelérendszer
elemeinek a kivalasztasa.
3. Ipari robotos szereldrendszerek egy tetszéleges funkcidjanak részletes elemzése
4. A kivalasztott ipari robotos szerelérendszer funkcio jellemzd berendezéseinek bemutatasa
IX. Alkatrész adagolas
1. Az alkatrész-adagolo berendezések osztalyozasa
2. Az alkatrész-adagolo berendezések valasztasanak szempontjai
3. A rezgdadagolo felépitése, mikodése
X. Részegység szallitas
1. A részegység szallitdé berendezések osztalyozasa
2. A részegység szallitd berendezések valasztasanak szempontjai
3. A palettas szallitoszalag felépitése, miikodése
XI. Szervizrobotok
1. Ipari robotok és szervizrobotok: definiciok, azonossagok, kiilonbségek
2. Példék ipari robot alkalmazasokra és szervizrobot alkalmazéasokra



Szervizrobotok kialakulasa, piaca, felépitése, jellemz0 iranyitasa
Robotszingularitas €és robotkonfiguracio

Antropomorf osztalyu ipari robotkar kinematikai felépitése, jellegzetességei
Antropomorf ipari robot szingularitasai

Antropomorf ipari robot robotkonfiguracioi



