Az automatizalt gyartas gépei tantargy 124/144 6ra
A tantargy tanitasanak fo célja:

A tanulok megismerjék a CNC-gépeket, azok kiszolgaldé folyamatait, miikddtetd
részrendszereit, a berendezések felépitését. Robottechnikai ismereteikkel alkalmassa valnak
modern gyartorendszerek részteriileteinek épitésére, feliigyeletére. Javaslatot tudnak tenni
folyamatok  kivaltadsara, az elvardsokhoz illeszkedd robottipus  kivalasztasara.
Robotprogramozasi ismereteik révén képesek a mar 1étez0 robotprogramok paramétereinek
modositasara, a munkafolyamatok aktualizalasara. Jartassagot szereznek az ember és robot
koz6s munkéjanak kialakitasaban.
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A tantargy témakorei

CNC-szerszamgépek, robottechnika
A CNC-gép felépitése, miikodése, részegységei Koordinata-rendszerek
A vezérlés felépitése, miikodése, részegységei
A CNC-vezérl6 kezelése, lizenetei
CNC-gépek hibaelharitasa
Szerszam- és munkadarab-befogasi médok
Szerszamok beallitasa
Megmunkalokozpontok jellemzdi, felépitése
Sugaras megmunkalogépek (vizvago, langvagd, plazmavago, 1ézervagd gépek)

Robottechnika
Manipulatorok és robotok tipusai, jellemzdi, szerkezeti felépitésiik
A robotok mint mechatronikai egységek megismerése, a felépitésiikben alkalmazott alapvetd
egységek attekintése
Robottechnikai alapok: alkalmazasi teriilet, fajtaik, jellemz6 felépitésiik, csoportositasuk
Robotjellemzdk (mozgastér, hajtds, kinematikai szempontok szerint), pozicionalasi
folyamatok, szabadsagfokok
Robotokban hasznalatos végrehajtok, hajtomiivek és utmérd rendszerek
Robotok megfogoszerkezetei, biztonsagtechnikai eszkdzei
Pontvezérlés, palyamenti vezérlés, interpolaciok
Ipari robotok programozasa
Robotkezelési és alapszintii programozasi gyakorlatok
A mobil robotok alkalmazasa, jellemz6 felépitése, az alkalmazott érzékeldk
A robotok rendszerekben valéo miikodtetése
A robotok fajtai és mozgasviszonyai, alapmozgéasok
Szabadsagfokok, mozgasterek
Hajtasi, vezérlési moédok
Koordinata-rendszerek, jellegzetes pontok
Programozasi modok és jellegzetességek, online, offline
Programozasi nyelvek, utasitasok, szimulaciok
Megfogok, megfogasi elvek
Erzékelés, szenzorok, utmérék
Kommunikaciot megvalosito interfészek
Ipari gépek, gyartosorok, robotok hasznalata

Kollaborativ robotok programozasa
Az ember és robot egyiittmiikodés formai
A kollaborativ robotok (KR) alkalmazéasanak teriiletei
A KR jellemz6 felépitése
A kollaborativ robotok miikddési jellemzdi



KR-ek 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 zondk létrehozésa
Erémérés alkalmazésa

A KR Ul fejlesztd kdrnyezet
Grafikus programozasi modok

KR kiegészitéi (end-of-arm tooling, méréeszkozok, kommunikacid, vonalkodolvasok,
kamerak)

Palettazasi feladatok megoldésa Pick
and place feladatok

CNC-gép kiszolgélo robot

Vizualis inspekciod



