BME GPK Gyartastudomany és-technolégia Tanszék

Kilénleges robotok és robotkezek (BMEGEGT5141), illetve
Kilénleges robotok és robotalkalmazasok (BMEGEGTAGM2)
targyak feladat elkészitésének javasolt Iépései, egy konkreét
feladaton bemutatva:

1. A feladat cime
Pl.: gyimolcsszed6 robot rendszerterve
2.Az dtlet révid leirasa
Pl.: a robot automatikusan felismeri, megfogja, leszakitja,
majd tarolohelyre teszi a fan 1évé gyimaolcsot.
3.A robotizalando feladat hagyomanyos megoldasa
Pl. gyimdlcsszed6 idénymunkasok Iétran allva..........
4.A robotalkalmazas kérnyezetének leirasa
Pl.: a szabadban 1évé, a fan rendezetlentl elhelyezkedd
gyumolcsok valtozo fényviszonyok kozotti felismerése,
leszedése.
5.A robotizalt folyamat lefolyasa.
Pl.:a fak k6zbtt, kocsin/traktoron mozgatott robot
latorendszerével felismeri a gyimolcsét és.........
6. A megoldas vazlata
Lehet kézzel, vagy CAD programmal rajzolt vazlat, amibdl a
fébb részegységek és azok funkcidi kidertlnek.
/.A rendszer kritikus részei, kulcsfunkcioi.
Pl.: a gyimdlcs megtalalasa, megfogasa
8.Hasznossag, piaci erték.
Ezt a pontot csak az értékelési szempontok felsorolasaval
teljesiteni lehet
9.A meqgoldas ujszeriisége, a piaci bevezetés szempontjai
Pl.. a gyimdlcsszedés idénymunka, melyre a munkaerd
toborzasnak vannak nehézségei, hatranyai.
10.A fejlesztés igénye
ltt a rendszer alegységeit kinematika, effektor(megfogoé stb.),
hajtastechnika, energiaellatas, mozgat6 plattform( ha a rendszer
6njard), szenzorok, vezérlés, ember-gép interfész kell rdviden
jellemezni és a megoldas fejlesztési stadiumat megadni.( Kisérleti
stadium, fejlesztési stadium, piaci termék.)
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