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Oktatas
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s, |pari robotizalasi szakmeérnok képzés

* Egyetemi vagy f6iskolai oklevélre épul
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» Keresztféelévben indul (februar)
* Péntek délutanonként

* Legfontosabb témakorok »
* Ipari robotok
* Automatizalas, PLC-programozas
* El6készuletben angol nyelven

e BOvebb informacio:
https://robotlabor.hu/



https://robotlabor.hu/

e, Ipari tanfolyamok

* Robotkezelés és —programozas

e Szenzorok és aktuatorok

* Biztonsagtechnika

* PLC-programozas

* Elektropneumatika

* Villamos biztonsagtechnika
és érintésvédelem

* Mesterseges intelligencia







s, HalOzatépités - Kozosségszervezeés

Ipari robotizalasi szakmérnok képzés

Modern ipari technoldgidk, friss tudds. Kulcs a versenyképességhez

RESZLETEK

www.robotlabor.hu

Nyilt laborok

Nyitott
workshopok

K6zossegi
média
platformok



Workshop rendezvények 2022.

OBUDA UNIVERSITY

FESTO
Robot

szerszam
2022. nov.
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ik
Farkas Balint és Kovacs Erik ‘ %»

Ipari robotika - worldskills
. Eziistérem Hungary




ez, Mérndki szolgaltatasok
,Csinalom és tanitom”

e Kutatas

* Fejlesztes

* |nnovacio
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_ |pari robot karbantartasi es uzemeltetesi
weer folyamatanak tamogatasa kiterjesztett
valosag alkalmazasaval

Feladat, hogy az Obudai Egyetem
Alba Regia MUszaki Kar
robotlaborjaban megtalalhaté

robotkarrdl szadrmazo koordinata

adatokat kiterjesztett valosag N
oordinatni sistem

alkalmazasaval megjelenitse a

valds térben. X

WORLD koordinatni sistem






_ |pari robot karbantartasi es uzemeltetesi
weer folyamatanak tamogatasa kiterjesztett
valosag alkalmazasaval

Uj, ipari alkalmazési kornyezetben hasznalhatd modszerek kidolgozasa ipari robotokhoz (pl.

rendszer Uzembe helyezes-, karbantartas-, hibaelharitas idejének csokkentése) .

A kulonféle robot gyartok eszkozei es az ember kozotti kommunikacio soran szuletd adatok és

informaciok elemzése és azok egységes kezelésének biztositasa.

A munkaterulet k6zos értelmezésének lehetdsegeinek a feltarasa az ember-robot

egyuttmUkodesben a biztonsagi kovetelmenyek figyelembevetelével.

Eszkozok és szoftverek integraldsa teszt-, és ipari alkalmazasi kornyezetbe.



BH oo, VR alkalmazasfejlesztes €s 3D modellezes
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A projekt célja:
»  Uj belépdk oktatdsa
« Promocio
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Tartalom:

 Bejarhato, zart 3D-s ter
* Fotocellas Uvegajto

« Hagyomanyos ajté

* FelvehetO targyak (Inventory)
 BeléptetOkapu kartyaval

(Pirosnal nem tudunk atmenni)




riess plimary (A) to toggle interaction ray
trigger to interact!

Press secondary (B) to open the handheld n
Push the joysick left or right to turn the camer:

direction!
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e Diverse devices

Robotic liquid handlers
Centrifuge

Storage carousel
Microplate readers
Capper/decapper

* Goal: Integration into a fully
automated platform
* Sample transportation
* Device integration
* Comprehensive control system




éE OBUDAI EGYETEM
OBUDA UNIVERSITY T~/
/ Cloud Database

E.g. UIKB
) e Global device information
e Device features | —
The autonomous set-up sequence . S

._ . b Digital Twin

e Action primitives lj'LAPP-APS}[_:':G" . Live device info
(1) SLAM \ Hand-over positions ": . Health parameters

) Robot motions and actions | . Maintenance info

(2) Pose detection with fiducial marker '

(3) Reading the barcode
(4) Upload barcode ID to scheduler
(5) Download device information from the database

(6) Initiate digital twin

(7) Keep digital twin updated

(8a) Device control

(8b) Robot control

(9) Device operation



e Mechatronikai Tudomanyos és Innovacios Park

Mechatronics Technology
and Innovation Park

www.szekesfehervarsciencepark.hu



SZEKESFEHERVAR MECHATRONIKAI TIP
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Bsc, MSc
PhD
Szakiranyu tovabbképzések

Kutatas

Mérnokl szolgaltatasok

Megoldasok és tamogatas az uzleti sikerek érdekében

RESZLETEK

Fejlesztés

Innovacio




2022/2023
 |pari folyamatok modellezése
2023/2024

e Robot-programozas
« Elektropneumatika
e PLC-programozas

« Biztonsagtechnika

« Villamossagtan

* |pari kommunikacio




Szakmai nap

2024. marcius

www.robotlabor.hu



http://www.robotlabor.hu/
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