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A tantargy neve: Ipari mester-szolga rendszerek, robotok biztonsagtechnikaja
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A tantargy eléadoja: Dr. Bencsik Attila PhD egyetemi docens

A tantargy célja:
Megismertetni a hallgatokat az ipari mester szolga rendszerek sajatossagaival, felosztasaval
mitkodési rendszereivel. A robotika biztonsagtechnikajanak alapjai.

A tantargy el6feltétele: nincs

A tantargy tartalma:

A technologiai feladatok jellegzetességei, az ipari robotok alkalmazasa szempontjabol, Az
ipari robotok jellegzetességei a feladat megoldasok szerint. A mester szolga rendszerek
alkalmazasanak lehetdségei és korlatai. Az iranyitasi rendszerek jellegzetességei. A technikai
realizacio megoldasai ipari-robot alkalmazasi kornyezetben. Ero visszajelzéses rendszerek.
Ipari robot rendszerek biztonsag technikajanak fogalma. A kockazatok besoroldsa,
rendszertervezés. A miiszaki diagnosztika és a biztonsagtechnika kapcsolata.
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