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Tantárgy Adatlap és tantárgykövetelmények

Robotok irányítása
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2. A tantárgyfelelős személy és tanszék:

	Név:
	Beosztás:
	Tanszék, Int.:

	Dr. Monostori László
	egyetemi tanár
	Gyártástud. és –Techn. Tsz.


3. A tantárgy előadója:

	Név:
	Beosztás:
	Tanszék, Int.:

	Dr. Kemény Zsolt
	tud. főmunkatárs
	MTA SZTAKI


4. A tantárgy az alábbi témakörök ismeretére épít:

Mechanika, lineáris algebra, irányítástechnika.

5. Kötelező/ajánlott előtanulmányi rend: 

Szükséges az irányítástechnika alapjainak, valamint a mechanika néhány kiválasztott területének előzetes ismerete. Ajánlott a matematikai jellegű tanulmányok elvégzése, különös tekintettel a lineáris algebra (mátrixműveletek) alapismereteire.

6. A tantárgy célkitűzése:

A tantárgy célja, hogy bevezesse a hallgatókat a robotok modellezésének és irányításának alapvető feladataiba és ismereteibe. A tananyag elsősorban az iparban leggyakrabban alkalmazott robotosztállyal, a nyílt láncú, merev robotokkal foglalkozik; mind modellezésüket, mind irányításukat a geometria, a kinematika és a dinamika három megszokott szintjén tárgyalja. A tárgy ezen kívül kitekintést ad különféle más robotosztályok (pl. mobilis robotok) sajátosságaira, valamint bemutatja a robotok gyakorlati alkalmazásának körülményeit és jellemző kérdéseit, továbbá útmutatást igyekszik adni a tárgy keretei közt nem tárgyalt ismeretek elsajátítására és új feladatok megoldására.

A tantárgy elvégzése hozzásegíti a hallgatókat ahhoz, hogy a gyakorlati munka során felmerülő, robotokkal kapcsolatos modellezési, tervezési és irányítási feladatokat képesek legyenek mérnöki módszerekkel megoldani és a napjainkban egyre bővülő ismeretekkel önállóan tudjanak lépést tartani.
7. A tantárgy részletes tematikája:

1. Bevezetés és áttekintés

Alapfogalmak, robotok fontosabb osztályai. Alkalmazási területek, alkalmazási példák. Robotrendszerek, robotok főbb összetevői (munkatér kialakítása, irányítás részegységei, robotprogramozás, fizikai felépítés, beavatkozó szervek). A nyílt láncú merev robotok osztálya. A modellezés, tervezés, irányítás alapvető feladatai. A robotok jellemző jelenlegi alkalmazásai, a közeljövő főbb kutatási, fejlesztési feladatai, kitekintés.

2. A robotok geometriája
Lineáris transzformációk tulajdonságai, példák, koordináta-transzformáció. Elforgatás nevezetes esetei (a korrdinátarendszer kiválasztott tengelyei körül, tetszőleges tengely körül, Euler- és RPY-szögekkel), elforgatás inverzének számítása. Homogén koordináták, homogén transzformációk. Nyílt láncú robot leírása homogén transzformációkkal, Denavit-Hartenberg alak. A robot geometriai modellje, példák. Direkt geometriai feladat definíciója, megoldása. Inverz geometriai feladat definíciója, megoldása; inverz geometriai feladat megoldása dekompozícióval.

3. A robotok (differenciális) kinematikája

Differenciális mozgás leírása. A robotok Jacobi-mátrixa, számítása direkt és rekurzív módszerrel. Manipulálhatósági mérték, a robot viselkedése és Jacobi-mátrixának tulajdonságai szinguláris konfigurációban. A direkt és az inverz kinematikai feladat definíciója, számítása. Sebesség-és gyorsulásalgoritmus, gyorsulás és szöggyorsulás számítása Jacobi-mátrixszal. Statikus erők és nyomatékok transzformálása.

4. A robotok dinamikus modellje

A tehetetlenségi nyomaték viselkedése transzformáció esetén. Euler-Lagrange-egyenletek, a mozgási és potenciális energia hatása. A robot mozgásegyenlete, rekurzív és direkt számítás. Newton-Euler-egyenletek. Inverz feladat megoldása szétcsatolással (kiszámított nyomatékok módszere).

 8. A tantárgy oktatásának módja: (előadás, számítási gyakorlat, laboratórium)

A tárgyból az órarendben meghirdetett helyen és időpontban heti 2 óra előadást tartunk.
A tárgyból a 12. oktatási héten egy 60 perces zárthelyit iratunk.

9. Követelmények

A félév végi aláírás feltétele a tanórák 50%-án való részvétel, amelynek ellenőrzése az előadó által tartott rendszeres katalógusok által történik. Az a hallgató, akinek jelenléte ennél a mértéknél alacsonyabb és távollétét hitelt érdemlően nem tudja igazolni (pl. orvosilag), nem kaphat aláírást, a tantárgy értékelése pedig: „Nem teljesítette”.
A félév folyamán 4 darab zárthelyi dolgozat (félévközi ellenőrzés) megírására kerül sor, amelyek pontos időpontjait és témáit az előadó az első előadáson megadja. A félévközi jegy megszerzésének feltétele, hogy a hallgató a zárthelyi dolgozatok fele esetében (lefelé kerekítve) ne vegyen igénybe pótlást.
A zárthelyi dolgozat eredménye két héten belül közzétételre kerül, név nélkül, csak a Neptun-kód használatával. A hallgatók az értékelt írásbeli dolgozatot előzetes időpontegyeztetés után megtekinthetik. A félévközi ellenőrzések egyszeri javítása van lehetősége minden hallgatónak, függetlenül attól, hogy a félévközi ellenőrzésen a hallgató kísérletet tett-e a teljesítésre, illetve a pontszerzésre.
A félévközi jegy megállapítása az egyes zárthelyi dolgozatok pontszámainak összeadásával elért összpontszám alapján történik, illetve a pótlás(ok) során szerzett pontszámok beszámításával a nem elfogadott ellenőrzés pontszáma helyett.
Az a hallgató, aki egyetlen félévközi ellenőrzésen sem vett részt, „Nem teljesítette” tantárgyi értékelést kap.
10. Konzultációs lehetőségek

Csoportos konzultáció, előzetes egyeztetés szerint.

11. Jegyzet, tankönyv, felhasználható irodalom

Lantos Béla: Robotok irányítása, Akadémiai Kiadó, Budapest, 1991, ISBN 963 05 6217 0

Mark W. Spong, M. Vidyasagar: Robot Dynamics and Control, John Wiley and Sons, 1989, ISBN 047161243X

Carlos Canudas de Wit, Bruno Siciliano, Georges Bastin (eds.): Theory of Robot Control, Springer-Verlag London, 1996., ISBN 3 540 76054 7
12. A tantárgy elvégzéséhez szükséges tanulmányi munka

Heti tanórák száma: 2 óra.

ZH-ra való felkészülés: 8-10 óra.

13. A tantárgy tematikáját kidolgozta:

	Név:
	Beosztás:
	Tanszék, Int.:
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	tud. főmunkatárs
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