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Automatikai technikus
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Az Ipari folyamatok automatizilasa tanulasi teriilet
Automatizalt gyartas gépei tantargy helyi tanterve
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Altalanos és szak-
Készségek, Ismeretek Onallosag és Elvart viselkedés- mahoz kotodo
képességek felelosség mértéke | modok, attitiidok digitalis
kompetenciak
Ipari robotok Ismeri a gépek Instrukcio alapjan Digitalis tartalmak

lizembe-
helyezésében
kézremiikddik

tizembehelyezé-
sének 1épéseit.

részben Onalldan

Részt vesz ipari
robot beallitasaban.

Ismeri a gépek
tizembehelyezé-
sének 1épéseit.

Instrukcid alapjan
részben 6nalldan

Egyszert alkatrész
pozicionalasahoz
kollaborativ robot
betanitasat végzi.

Ismeri a robotok
programozasanak
modjat.

Teljesen dnalléan

Pick and Place
feladathoz mozgas-
palyat tervez és

Ismeri a kollabora-
tiv robotok progra-
mozasanak modjat.

Teljesen onalldéan

allitja.

rendszereit.

programoz
A robotot Ismeri a robotok Teljesen 6nalléan
alaphelyzetbe koordinata-

Felel6sségteljesen
elokésziti a sziiksé-
ges dokumentumo-
kat.

Torekszik a bale-
setmentes munka-
végzésre.
Munkajat
dokumen-

keresése, bongészé-
se, szlrése, felhasz-
nalasa és
rendszerezése

Dokumentumokat
gyljt 6ssze a valla-
lat informatikai
rendszerébdl.

Elektronikus doku-
mentumot tolt fel a
véllalat
informatikai
rendszerébe.




A tantargy témakorei

Robottechnika

Manipulatorok és robotok tipusai, jellemzdi, szerkezeti felépitése

A robotok, mint mechatronikai egységek megismerése, a felépitésiikben alkalmazott alap-veto egységek
attekintése

Robottechnikai alapok: alkalmazasi teriileteik, fajtaik, jellemzo felépitésiik, csoportositasuk
Robotjellemzok (mozgastér, hajtas, kinematikai szempontok), pozicionalasi folyamatok,
szabadsagfokok

A robotokban hasznalatos végrehajtok, hajtomiivek és utméro rendszerek

A robotok megfogoszerkezetei, biztonsagtechnikai eszkozei

Pontvezérlés, palya menti vezérlés, interpolaciok

Ipari robotok programozasa

Robotkezelési és alapszintli programozasi gyakorlatok

Mobil robotok alkalmazasa, jellemz6 felépitése, alkalmazott érzékelok

A robotok rendszerekben valé miikodtetése

Robotok fajtai és mozgasviszonyai, alapmozgasok

Szabadsagfokok, mozgasterek

Hajtasi, vezérlési médok

Koordinata-rendszerek, jellegzetes pontok

Programozasi modok és jellegzetességek, online, offline

Programozasi nyelvek, utasitasok, szimulaciok

Megfogok, megfogasi elvek

Erzékelés, szenzorok, Gitmérék

Kommunikaciot megvalodsito interfészek

Ipari gépek, gyartosorok, robotok hasznalata

Robotok programozasa

Az ember-robot egyiittmikodés formai

A kollaborativ robotok (KR) alkalmazasanak tertiletei
A KR jellemz6 felépitése

A kollaborativ robotok miikddési jellemzoi
KR-ok megfogoi (gripperek)

Smart HMI

Robot ki- és bemeneteinek elérése
Kollaborativ robotok tanitasa

A robot koordinata-rendszerei

Pozici6 felvétele

Mozgasok paraméterezése

Biztonsagi kor bekotése, hasznalata
Biztonsagi zonak létrehozasa

Erémérés alkalmazésa

A KR Ul fejlesztékornyezet

Grafikus programozasi modok

KR kiegészitdi (end-of-arm tooling, méréeszkdzok, kommunikacid, vonalkodolvasok, kamerak)
Palettazasi feladatok megoldéasa

Pick And Place feladatok
CNC-gépkiszolgalo robot

Vizualis inspekcio



