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Zarovizsga oriental6 témakorok

Felhivjuk a figyelmet, hogy a listdban szerepld kérdések és feladatok nem feltétleniil
azonosak a zarovizsgan elhangzo kérdésekkel, csupan a felkésziilést segitik! A témakorok az
eléadasok, tantermi gyakorlatok és laborgyakorlatok tananyagat olelik fel rendszerezett
formaban.

Témakor neve: Robotjellemzok
1. Szabvanyos ipari robotjellemzdk,
2. Meghatarozasuk,

3. Meérési eljarasaik.

Témakor neve: Robotkalibracio
4. célja,

5. osztalyozasa,

6. megvaldsitasa,
7

. jellemzd idépontjai.

Témakor neve: Robotvezérlé

8. alapfeladata,

9. architekturija,

10. ipari robotok jellemzo belso ¢€s kiilsé érzékeloi,

11. szamitogéppel segitett programozasra felkészitett robotvezérlés jellemzoi.

Témakor neve: Ipari robotok programozasi nyelvei
12. Ipari robotok programozasi nyelveinek szintjei,
13. Mozgésleird programozasi nyelv utasitas osztélyai,

14. Mozgasleird programozasi nyelv utasitasainak paraméterezése.

Témakor neve: Ipari robotok programozasa
15. Ipari robotok programozasi modszerei,

16. Robotszimulaciés rendszerek osztalyozésa, jellemzoi.
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Témakor neve: Ipari robotok felépitése

17. Ipari robotok szerkezeti megolddsai ¢és hatasuk a robot teljesitOképességére,
tulajdonsagaira,

18. Egy hat szabadsagfoku ipari robotkar felépitése,
19. Ipari robotok kiilonleges kivitelei.

Témakor neve: Szereléshelyes terméktervezés
20. Fontossagi sorrendben a szereléshelyes termék (at)tervezés céljai,
21. Példak harom szabadon valasztott cél megvalositasara,

22. Termék elméleti minimum alkatrészszama.

Témakor neve: Ipari robotos szerelérendszerek tervezése
23. A szerelorendszer funkcidi, a funkcidkat megvaldsito elemek. az elemek kivalasztasa

24. Ipari robotos szereldrendszerek mddszeres tervezése. A Rampersad modszer.
Szerelorendszer elemeinek a kivalasztasa.

25. Egy tetszbleges funkciot részletes elemzése,

26. A kivalasztott funkcio jellemzd berendezéseinek bemutatésa.

Témakor neve: Alkatrész adagolas
27. Az alkatrész-adagold berendezések 0sztalyozasa,
28. Az alkatrész-adagol6 berendezések valasztasanak szempontjai,

29. A rezgdadagolo felépitése, mitkddése.

Témakor neve: Részegység szallitas
30. A részegység szallitd berendezések osztalyozasa,
31. A részegység szallitd berendezések valasztdsanak szempontjai,

32. A palettas szallitoszalag felépitése, miikodése.

Témakor neve: Szervizrobotok
33. Ipari robotok és szervizrobotok: definiciok, azonossagok, kiilonbségek,
34. P¢éldak ipari robot alkalmazédsokra €s szervizrobot alkalmazasokra,

35. Szervizrobotok kialakulasa, piaca, felépitése, jellemz0 iranyitasa.
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Témakor neve: Robotszingularitas és robotkonfiguracio

36. Antropomorf osztalyu ipari robotkar kinematikai felépitése, jellegzetességei,

37. Antropomorf ipari robot szingularitasai,

38. Antropomorf ipari robot robotkonfiguracioi.

Témakor neve: Rugalmas megfogoszerkezetek

39. Rugalmas megfogoszerkezetek konstrukcids valtozatait, osztalyozasa,
40. A megfogopofak rugalmas miikodo felilleteinek kialakitasi lehetoségei,

41. Egy rugalmas megfogdszerkezet részletes bemutatasa.

Témakor neve: Kétpofas megfogoszerkezet

42. Kétpofas, parhuzamos elmozdulasra képes megfogd szerkezet kinematikai vazlata,

miikodése,

43. A megfogd pofak szoritoerejének szamitasa.

Moddositva: 2018.06.01.




