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Zarovizsga oriental6 témakorok

Felhivjuk a figyelmet, hogy a listaban szerepl6 kérdések és feladatok nem feltétleniil azonosak
a zarovizsgan elhangzo6 kérdésekkel, csupdn a felkésziilést segitik! A témakdrok az eléadasok,
tantermi gyakorlatok és laborgyakorlatok tananyagat 6lelik fel rendszerezett formaban.

ROBOTTECHNIKA

Témakor neve: Ipari robotok jellemzése, felépitése
Szabadsagfokok szdma,

Karrendszer tipusok,

Beépitett mérdrendszerek és jellemzdik,
Hajtasrendszerek és jellemzoik,

Vezérlésiik,

Interpolacio,

Szerszamaik,

Alkalmazastechnikai jellemzdik,
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Kiilso érzékelok,

10. Programozasuk.

Témakor neve: Szereléshelyes terméktervezés
11. Fontossagi sorrendben a szereléshelyes termék (at)tervezés céljai,
12. Példak harom szabadon valasztott cél megvaldsitdsara,

13. Termék elméleti minimum alkatrészszama.

Témakor neve: Ipari robotos szerelorendszerek tervezése
14. A szerel6rendszer funkcidi, a funkcidkat megvaldsitd elemek. az elemek kivalasztasa

15. Ipari robotos szerelérendszerek modszeres tervezése. A Rampersad modszer.
Szerelérendszer elemeinek a kivalasztasa.

16. Egy tetszdleges funkciot részletes elemzése,

17. A kivélasztott funkci6 jellemz6 berendezéseinek bemutatasa.
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Témakor neve: Alkatrész adagolas
18. Az alkatrész-adagold berendezések osztalyozasa,
19. Az alkatrész-adagold berendezések valasztasanak szempontjai,

20. A rezgbadagolo felépitése, miikddése.

Témakor neve: Részegység szallitas
21. A részegység szallitd berendezések osztalyozasa,
22. A részegység szallitd berendezések valasztasanak szempontjai,

23. A palettas szallitoszalag felépitése, miikodése.

Témakor neve: Szervizrobotok
24. Tpari robotok ¢s szervizrobotok: definiciok, azonossagok, kiilonbségek,
25. P¢éldék ipari robot alkalmazasokra és szervizrobot alkalmazasokra,

26. Szervizrobotok kialakuldsa, piaca, felépitése, jellemz0 iranyitasa.

Témakor neve: Rugalmas megfogoszerkezetek
27. Rugalmas megfogdszerkezetek konstrukcids valtozatait, osztalyozasa,
28. A megfogopofak rugalmas miikodo feliileteinek kialakitasi lehetdségel,

29. Egy rugalmas megfogdszerkezet részletes bemutatasa.

Témakor neve: Kétpofas megfogoszerkezet

30. Kétpofés, parhuzamos elmozdulasra képes megfogd szerkezet kinematikai vazlata,
mitkédése,

31. A megfogo pofak szoritoerejének szamitasa.

Témakor neve: Virtualis beiizemelés
32. A virtudlis beiizemelés fogalma,
33. Elényok és hatranyok a rendszerintegratornal és a felhasznalonal,

34. A rendszerintegrator terepi belizemelési feladatai, a robotprogramozas hatraltato jellemzo
akadalyok.
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Témakor neve: Robotos élhajlitas
35. Elhajlité robotcella f6bb részei, azok feladata,
36. Technoldgiai, programozési megoldasok,

37. Alkatrészadagolas és —szallitas.

Témakor neve: Robotos hegesztés

38. Hegeszto robotcellak tipusai, fobb részei, azok feladata.

39. Hegeszto szerszamtipusok, az osztalybasorolds szempontjai,
40. Mozgasvezérlés kovetelményei a cellatipusok szerint,

41. Alkatrészadagolas és —szallitas, valasztas a csereidd és a technoldgiai id6 fliggvényében.

NC GEPEK IRANYITASA

NC vezérlések funkcionalis felépitése.

Szamjegyes (NC/CNC) vezérlések elvart feladatai, funkcioi
Ember-vezérlés-gép interface rendszere, kommunikacios folyamata.
Programozhaté logikéju vezérlok, mint az NC vezérlések funkciondlis elemei.
Interpolatorok, mint az NC vezérlések funkcionalis elemei.

Keresdlépéses interpolacids algoritmusok.

DDA algoritmus alapjan miikddo interpolatorok.

Hajtasok szerepe az NC vezérlésekben. Léptetdmotoros hajtasok.
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Utmér6é rendszerek, mint az NC vezérlések funkcionalis elemei. Abszolut Utmérés
megvaldsitasa.

10. Relativ utméro rendszerek felépitése, mitkddése.

Modositva: 2018.06.01.




