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A tantárgy előadója: Dr. Bencsik Attila  PhD egyetemi docens 
 
A tantárgy célja: 
Megismertetni a hallgatókat az ipari mester szolga rendszerek sajátosságaival, felosztásával 
működési rendszereivel. A robotika biztonságtechnikájának alapjai. 
 
A tantárgy előfeltétele: nincs 
 
A tantárgy tartalma: 
A technológiai feladatok jellegzetességei, az ipari robotok alkalmazása szempontjából, Az 
ipari robotok jellegzetességei a feladat megoldások szerint. A mester szolga rendszerek 
alkalmazásának lehetőségei és korlátai. Az irányítási rendszerek jellegzetességei. A technikai 
realizáció megoldásai ipari-robot alkalmazási környezetben. Erő visszajelzéses rendszerek. 
Ipari robot rendszerek biztonság technikájának fogalma. A kockázatok besorolása, 
rendszertervezés. A műszaki diagnosztika és a biztonságtechnika kapcsolata.  
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