KF GAMF Kar
2011–2012-es tanév őszi félév

Tantárgyi követelményrendszer és programleírás


I. Követelményrendszer

1. Tantárgynév, kód, kredit, választhatóság

Mechatronika II., MAI7A5G, 5 kredit, KV

2. Felelős tanszék
Informatika Tanszék
3. Szak, szakirány, munkarend

Gépészmérnök szak, Mechatronikai szakirány, nappali tagozat 

4. A meghirdetés ideje (mintatanterv szerint, keresztfélében)

Mintatanterv szerint, 7. félév
5. A meghirdetés formája (csak vizsgára, teljes tantárgyfelvételre)

Teljes tantárgyfelvétel

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

2 óra előadás, 2 óra laboratórium

7. A félévi konzultációs órák száma (levelező)

8. Az előfeltételi tantárgy (tantárgyak) neve és kódja

Mechatronika I.  MAI6B5GN
9. Félév végi követelmény (aláírás, gyakorlati jegy, vizsga, szigorlat)

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

Robot programozási feladat  (10 óra), – feladat a homogén transzformáció alkalmazására 5 óra). A nagyzárthelyi 90 perces, melynek témaköre: robot alkalmazás és programozás.
11. A sikeres gyakorlati jegy feltételei (TVSZ 11. §)

12. A sikeres aláírás feltételei (TVSZ 11. §)
13. A vizsgára bocsátás feltételei (TVSZ 11. §)

A 10. pontban előírtak teljesítése
14. Jegymegajánlás (TVSZ 14. §)

15. Elővizsga (TVSZ 15. §)

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

A vizsga írásbeli és gyakorlati programozási feladatból áll. 
17. Kötelező és ajánlott irodalom

Dr. Kulcsár Béla: Robottechnika, LSI Bp. 2001.

Hegedűs Zoltán: Robotprogramozás, GAMF Kar, Kecskemét, 2005.

Dr. Lajtai Iván: Pneumatikus berendezések irányítása, GAMF H-380

II. Programleírás
Előadások:

Előadó: Dr. Lajtai Iván

1. PLC-s vezérlések dokumentálása.
2. Szabályozási feladatok PLC-vel.
3. Szervomotoros és léptetőmotoros
pozicionáló hajtások.

4. Ipari robottechnika alapjai.
5. Homogén geometriai transzformáció:

· geometriai transzformáció.

6. Homogén geometria transzformáció:

· inverz transzformáció.

.
Előadó: Hegedűs Zoltán
7. Robotvezérlési módok, robotprogramozási nyelvek.
8. A környezeti modell.
9. RAPID programozási nyelv:

· mozgásvezérlő utasítások,

· digitális jelkezelés.

10. RAPID programozási nyelv:

· Teach Pandent utasításai,

· Pozíció és orientáció számításai.

11. Gépi látás alkalmazástechnikája
12. ZÁRTHELYI

13. Pótzárthelyi.
Gyakorlatok:

1. OMRON  HMI  szoftver  alkalmazása.

2. SIEMENS HMI szoftver   alkalmazása.

3. SIEMENS és OMRON PID utasítások.

4. Szervohajtások irányítási kérdései.

5. Merev test homogén transzformációja. (Kisfeladat kiadás)

6. Inverz és direkt geometriai feladatok megoldása.(Nagyfeladat kiadás)

7. Robot programozási gyakorlat.

8. Robot programozási gyakorlat.

9. Robot programozási gyakorlat.

10. Robot programozási gyakorlat. 
11. Robot programozási gyakorlat. (Feladatbeadás)

12. Robot programozási gyakorlat. (Feladatbeadás)

Kecskemét, 2011. szeptember 2.
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hallgató
tanszékvezető
tantárgyelőadók
A megvalósult tanmenet a fenti leírástól a következőkben tért el:
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