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2009–2010-es tanév tavaszi félév

Tantárgyi követelményrendszer és programleírás


1. Tantárgynév, kód, kredit, választhatóság

Robottechnika I. , MAI6C6IN, 5 kredit,  KV

2. Felelős szakcsoport

Automatizálási  és Alkalmazott Informatikai Szakcsoport
3. Szak, szakirány, munkarend 

Műszaki informatikai szak, Ipari informatika és digitális technika  szakirány,  nappali
4. A meghirdetés ideje (mintatanterv szerint, keresztfélében)

Mintatanterv szerint, 6. félév

5. A meghirdetés formája (csak vizsgára, teljes tantárgyfelvételre)

Teljes tantárgyfelvételre

6. Heti tanóraszám (nappali, ea+gy+lb)

2+0+2
7.  A félévi konzultációs órák száma (levelező)

8. Az előfeltételi tantárgy (tantárgyak) neve és kódja

 Digitális technika I. MEK1A6IN,  Fizika I.  MMF1C6IN
9. Félév végi követelmény (aláírás, gyakorlati jegy, vizsga, szigorlat)

vizsga

10. A kötelező ismeretellenőrzések a szorgalmi időszakban (TVSZ 11. §)

Zárthelyi dolgozat 90 perces, 100 pontos.

Témaköre: Homogén geometriai transzformáció, PLC program (feladat megoldás). Zárthelyi egy alkalommal pótolható.
Tervezési feladat a relés és  PLC-s vezérlések  témakörből.

11. A sikeres gyakorlati jegy feltételei (TVSZ 11. §)

12. A sikeres aláírás feltételei (TVSZ 11. §)

13. A vizsgára bocsátás feltételei (TVSZ 11. §)

Zárthelyi elégséges szintű megírása,

A tervezési feladat határidőre történő helyes elkészítése. Beadási határidő a tematika szerint, leadás személyesen a gyakorlatvezetőnél!

14. Jegymegajánlás (TVSZ 14. §)

nincs

15. Elővizsga (TVSZ 15. §)

nincs

16. A vizsga részei (írásbeli, szóbeli stb.), menete, a vizsgajegy meghatározása

A félévközi munka  beszámít a vizsgaeredménybe.

A vizsga írásbeli és szóbeli részből áll. Az írásbeli: PLC programírás  és robot kinematikai feladat. A szóbeli vizsga anyaga: az előadáson elhangzottak.  
17.Kötelező és ajánlott irodalom

Dr. Kulcsár Béla: Robottechnika LSI Oktatóközpont, 2001. 

Dr. Lajtai Iván: Pneumatikus berendezések irányítása ( H-380)

Ajtonyi-Dr.,Gyuricza: Programozható irányítóberendezések, hálózatok és rendszerek.   MK. Budapest 2002.

II. Programleírás

Előadások:
1.  Ipari robotok felépítése.
2.  Mechatronika fogalma.
     Merev rendszerek dinamikája.

3.  Robotok direkt geometriai transzformációja 1.
4.  Robotok direkt geometriai transzformációja  2.

5.  Pneumatikus hajtás- és irányítástechnika alapjai.

6.  Elektropneumatikus rendszer villamos vezérlése.

7.   Programozható logikai vezérlők.

8.   PLC-k programozása.

9.   Hidraulikus hajtás- és irányítástechnika alapjai.

10.  Villamos hajtástechnika alapjai  1.

11.  Villamos hajtástechnika alapjai  2.

12.  ZÁRTHELYI
13.  PÓTZÁRTHELYI
Gyakorlatok:
1. Merev rendszerek dinamikája, tömegredukció, mozgásegyenlet felírása.       

2. Merev test térbeli transzformációja. Kisfeladat kiadása
3. Homogén geometriai transzformáció (táblagyakorlat), kisfeladat kiadás.

4. Mozgásegyenletek megoldásának szimulációja.

5. Pneumatika alapjai, jelképi jelölések, alapkapcsolások. 
6. Elektropneumatika.
7. Relés vezérlés   tervezés.  Feladatkiadás

8. PLC programozás, szoftver kezelés.
9. PLC programkészítés.
10. PLC programkészítés.

11. PLC programkészítés.
12. Feladatok leadása.
Kecskemét, 2010. február 08.
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hallgató
szakcsoportvezető
tantárgyelőadó
A megvalósult tanmenet a fenti leírástól a következőkben tért el:
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