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Automatikai technikus 
SZAKMÁHOZ 

 
Az Ipari folyamatok automatizálása tanulási terület 

Automatizált gyártás gépei tantárgy helyi tanterve 
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helyezésében 

közreműködik 

Ismeri a gépek 
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programoz  
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mozásának módját.  

Teljesen önállóan  Elektronikus doku-
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A tantárgy témakörei  

 

Robottechnika  

Manipulátorok és robotok típusai, jellemzői, szerkezeti felépítése  

A robotok, mint mechatronikai egységek megismerése, a felépítésükben alkalmazott alap-vető egységek 

áttekintése  

Robottechnikai alapok: alkalmazási területeik, fajtáik, jellemző felépítésük, csoportosításuk  

Robotjellemzők (mozgástér, hajtás, kinematikai szempontok), pozicionálási folyamatok, 

szabadságfokok  

A robotokban használatos végrehajtók, hajtóművek és útmérő rendszerek  

A robotok megfogószerkezetei, biztonságtechnikai eszközei  

Pontvezérlés, pálya menti vezérlés, interpolációk  

Ipari robotok programozása  

Robotkezelési és alapszintű programozási gyakorlatok  

Mobil robotok alkalmazása, jellemző felépítése, alkalmazott érzékelők  

A robotok rendszerekben való működtetése  

Robotok fajtái és mozgásviszonyai, alapmozgások  

Szabadságfokok, mozgásterek  

Hajtási, vezérlési módok  

Koordináta-rendszerek, jellegzetes pontok  

Programozási módok és jellegzetességek, online, offline  

Programozási nyelvek, utasítások, szimulációk  

Megfogók, megfogási elvek  

Érzékelés, szenzorok, útmérők  

Kommunikációt megvalósító interfészek  

Ipari gépek, gyártósorok, robotok használata  

 

Robotok programozása  

Az ember-robot együttműködés formái  

A kollaboratív robotok (KR) alkalmazásának területei  

A KR jellemző felépítése  

A kollaboratív robotok működési jellemzői  

KR-ok megfogói (gripperek)  

Smart HMI  

Robot ki- és bemeneteinek elérése  

Kollaboratív robotok tanítása  

A robot koordináta-rendszerei  

Pozíció felvétele  

Mozgások paraméterezése  

Biztonsági kör bekötése, használata  

Biztonsági zónák létrehozása 

Erőmérés alkalmazása  

A KR UI fejlesztőkörnyezet  

Grafikus programozási módok  

KR kiegészítői (end-of-arm tooling, mérőeszközök, kommunikáció, vonalkódolvasók, kamerák)  

Palettázási feladatok megoldása  

Pick And Place feladatok  

CNC-gépkiszolgáló robot  

Vizuális inspekció 


