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1.1. Fels6oktatasi intézmény

BABES-BOLYAI TUDOMANYEGYETEM

1.2. Kar

FIZIKA KAR

1.3. Intézet

FIZIKA INTEZET - MAGYAR TAGOZAT

1.4. Szakterulet

Alkalmazott mérndki tudomanyok

1.5. Képzési szint

Licensz

1.6. Tanulmanyi program / Képesités

Mérnoki fizika

2. A tantargy adatai

2.1. A tantargy neve Robofizika A tantargy kddja FLM5511
Robofizica
Robophysics
2.2. Az el6adasért felel6s tanar neve lect. dr. Sdndor Bulcsu
2.3. A szeminariumért felelés tanar neve lect. dr. Sandor Bulcsu
2.4. A laboratériumi gyakorlatért felel6s tanar neve | lect. dr. Sdndor Bulcsu
2.5. Tanulmanyi év 4 | 2.6. Félév 7 | 2.7. Ertékelés C | 2.8. Tantargy tipusa | DS
maddja
3. Teljes becsiilt id6 (az oktatasi tevékenység féléves draszama)
3.1. Heti 6raszam 4 melybdl:
3.2. el6adas 2 3.3. szeminarium 1 3.4. laboratériumi gyakorlat 1
3.5. Tantervben szerepld 6sszéraszam 56 | melybdl:
3.6. el6adas | 28 | 3.7. szeminarium 14 | 3.8. laboratériumi gyakorlat 14
Az egyéni tanulmanyi id8 (ET) és az 6nképzési tevékenységekre (OT) szént id4 elosztésa: ora
A tankdnyv, a jegyzet, a szakirodalom vagy sajat jegyzetek tanulmanyozasa 14
Konyvtarban, elektronikus adatbazisokban vagy terepen valé tovabbi tajékozddas 0
Szeminariumok / laborok, hazi feladatok, portfélidk, referdtumok, esszék kidolgozasa 28
(nagyobb vagy egyenl6 a tantargy naptaraban az ellendrzési feladatokra el8irt 6sszéraszammal)
Egyéni készségfejlesztés (tutoralas) 0
Vizsgak 2
Mas tevékenységek: 0
3.9. Egyéni tanulmanyi idé (ET) és 6nképzési tevékenységekre (OT) szant id6é 6sszéraszama | 44
3.10. A félév 6sszoraszama 100
3.11. Kreditszam 4

4. Eléfeltételek (ha vannak)

4.1. Tantervi

Algebra, analizis el6adas/szeminariumon vald részvétel.
Mechanika el6adas/szeminarium/laborgyakorlaton vald részvétel.
Bevezetés a programozasba eléadas/szeminariumon valo részvétel.

Numerikus modszerek és szimulacidk a fizikdban el6adas/szeminariumon vald

részvétel.

Dinamikai rendszerek el6adas/laborgyakorlaton vald részvétel (ajanlott).




4.2. Kompetenciabeli | Matrixmlveletek, differencidlegyenletek megoldasi médszereinek ismerete,

programozasi készségek (Julia, C, Python).

5. Feltételek (ha vannak)

5.1. Az el6adas lebonyolitdsanak eléadéterem, tabla, szines kréta vagy marker, demonstraciés

feltételei kisérleti berendezések a szertarbdl, projektor, ernyd, szamitdgép,
webkamera

5.2. A szeminarium lebonyolitasanak szamitégépterem, webkamera

feltételei

5.3. A laboratériumi gyakorlatok robofizika laboratérium, robotok kisérletekhez (Lego Mindstorms

lebonyolitasanak feltételei robot, Polulu Romi robot, PincherX150 robotkar, stb), webkamera

6.1. Elsajatitando jellemzo kompetencidk

Szakmai- / kulcs-kompetencidk | CP1 Az alkalmazott mérnoki tudomanyok elméleti alapjainak megfelel6

hasznalata.

CP2 Informatikai rendszerek hasznalata adatfeldolgozasra és -kezelésre.
CP3 Kutatast tamogatd tevékenységek biztositasa.

CP4 Szabvanyos kutatasi vagy ipari laboratériumi berendezések hasznalata
kisérleti kutatasi tevékenységekhez.

CP5 A mérnoki fizika alapjainak, specifikus mddszereinek és m(iszereinek
hasznalata termelési, szakértéi és monitorizalasi tevékenységekhez.

Transzverzalis kompetencidk | CT2 A csapaton bellli szerepek és felel6sségek azonositasa, valamint

hatékony kapcsolatteremtési és munkamddszerek alkalmazasa a csapatban.
CT3 A folyamatos képzési lehetéségek azonositdsa, valamint a tanulasi
eréforrasok és technikdk hatékony felhasznaldsa a sajat fejlédés érdekében.

6.2. Tanulasi eredmények

Ismeretek

4. A hallgaté/végzett leirja, azonositja, 6sszefoglalja és feldolgozza az alaptudomanyok
elveire, torvényeire és alapfogalmaira vonatkozé elemi koncepcidkat és fogalmakat; elemzi
és feldolgozza azok alkalmazasi médjat a tanulmanyi program konkrét problémaiban.

5. A hallgaté/végzett leirja, azonositja és 6sszefoglalja a mérndki koncepcidkat és
fogalmakat, valamint azok alkalmazasi médjat a tanulmanyi programhoz kapcsol6do,
altalanos célu konkrét problémakban.

9. A hallgaté/végzett azonositja és meghatarozza az adatgyUjté rendszerek architekturajat,
az érzékeldk illesztésének elveit, valamint a numerikus és szimulaciés fizikai médszerekhez
kapcsold6dd algoritmusokat.

Képességek

4. A hallgaté/végzett alapveté mdodszereket haszndl, alapvet6 fogalmakat magyaraz,
alkalmaz, kombinal és elemez az alaptudomanyok teriletérdl, a vizsgalt szakteriletre
jellemzd jelenségek és rendszerek megvaldsitasa, modellezése és szimulalasa céljabdl. A
hallgaté/végzett kis és kdzepes komplexitasu jelenségeket és rendszereket mér,
teljesitményt értékel, diagnosztizal és elemez.

5. A hallgaté/végzett specifikus mddszereket és eszkdzoket hasznal a tanulmanyi programra
jellemzd rendszerek és berendezések tanulmanyozasahoz, elemzéséhez, szintéziséhez és
megvaldsitadsahoz. A hallgaté/végzett kis és kozepes komplexitasu funkcionalis blokkokat
tervez, mér, értékel, diagnosztizal és hibat harit el, dedikalt modellez6 és szimulaciés
kdrnyezeteket hasznalva. A hallgatd/végzett specifikus, kis és kdzepes komplexitasu
funkcionalis mérnoki kisérleteket és rendszereket tervez.

9. A hallgaté/végzett mikrovezérléket programoz, dinamikai rendszerek modellezéséhez
kédot implemental, és hardvert/szoftvert integral automatizalt méré- és vezérlérendszerek
|étrehozasara.

Felel6sség és
onallésag

4. A hallgaté/végzett értelmezi az alaptudomanyok azon torvényeit és elveit, amelyek a
szakterllet jelenségeinek és berendezéseinek alapjat képezik.

5. A hallgaté/végzett 6nalldan és felelésségteljesen old meg a funkcionalis blokkok
tervezésére, diagnosztizalasara és szimulalasara vonatkoz6 specifikus feladatokat, betartva
a mérnoki terlletre jellemzd biztonsagi eldirasokat, mindségi szabvanyokat és szakmai
etikai normakat.

9. A hallgaté/végzett 6nalléan koordinal és hajt végre miszaki-tudomanyos projekteket
(beleértve a diplomamunkat is), felelésséget vallalva a kisérleti adatok
nyomonkdvethetdségéért és a numerikus modellek validalasaért.




7. A tantargy célkitiizései (az elsajatitandé jellemz6 kompetenciak alapjan)

7.1. A tantargy altaldnos
célkitlizése

A hallgaték bevezetése a robotika és fizika hatarterileteire a robotikaban
hasznalatos sajatos problémak és mddszerek, a robofizikai problémak és
mddszerek, valamint az aktiv kutatasi terliletek megismerése altal.

7.2. A tantargy sajatos
célkitlizései

A didkok legyenek képesek:
@ egyszerl robotok mozgdsanak és irdnyitdsanak matematikai leirdsa

@ Onszervez6dd robotok mozgasanak matematikai targyaldsara

@ robotok mozgdasanak szamitdgépes szimulacidkkal torténd vizsgalatara
@ egyszerl robotok programozasara, mozgasformak implementalasara

8. A tantargy tartalma

8.1. El6adas

Didaktikai médszerek

Megjegyzések

1. Szervezési kérdések
megbeszélése, célkitlizések és
bibliografia ismertetése

2. Bevezetés a robofizikaba,
torténeti attekintés

3. Pozicid és irany
reprezentacidja a robotikdban
4. |[d6ben valtozd pozicié és
irany

5. Trajektoéridk, mozgo testek
dinamikaja

6. Keréken gordilé mobil
robotok kinematikaja

7. Robotkarok kinematikaja

8. Lépkedd robotok kinematikaja
9. Robotok iranyitasa

10. Dinamikai rendszerek
elmélete

11. Robotok mint dinamikai
rendszerek

12. Onszervez6dé robotok

13. Aktiv kutatdsi terlletek a
robofizikdban

14. Gépi latas és képfeldolgozas

Online vetitett és klasszikus el6adasok
kombinacidja,kvizkérdések.

A kvizkérdéseken
pluszpontok gyUjthetdek.

Konyvészet

* Peter Corke: Robotics, vision and Control, 2017, Springer
* Jefferey Aqguilar et al.: A review on locomotion robophysics, 2016 Reports on Progress in Physics, 79(11),

110001.

* Jorge Angeles: Fundamentals of Robotic Mechanical Systems, 2014, Springer

* Bruno Siciliano, Lorenzo Sciavicco, Luigi Villani, Guiseppe Oriolo: Robotics, 2010, Springer
* Mester Gyula: Robotika, 2011, Typotex

 Steven H. Strogatz: Nonlinear Dynamics and Chaos, 2015, Presus Books

8.2. Szeminarium

Didaktikai modszerek

Megjegyzések




1-2 Szlikséges matematikai alapok | - feladatmegoldas analitikus és A félév soran a hallgatdk

atismétlése; pozicié és irany numerikus mddszerekkel, egyéni | feladatlapokat kapnak, amit a
reprezentacidjaval kapcsolatos és csoportmunka, kovetkez6 alkalomra elkészitenek
feladatok iranyitottbeszélgetés (egy-vagy kéthetes beadasi

3-5 Id6ben valtozé pozicié és irdny hataridével); ezekre kapott
meghatarozasaval kapcsolatos osztalyzatok atlaga teszi ki a végsé
feladatok; trajektéridk, mozgd jegy 30 %-at.

testek dinamikajaval kapcsolatos A szeminariumok és a gyakorlatok
feladatok tartalmai kdzds tevékenységek

6-8 Keréken gordildé mobil keretében keriilnek megbeszélésre.

robotok, robotkarok, [épkedd
robotok kinematikajaval
kapcsolatos feladatok; robotok
iranyitasaval kapcsolatos feladatok
9-11 Keréken gordild robotok,
mint dinamikai rendszerekkel
kapcsolatos feladatok;
onszervezddd robotokkal
kapcsolatos feladatok

12-14 EgyszerU robofizikai
modellekkel kapcsolatos feladatok.

Koényvészet

* Peter Corke: Robotics, vision and Control, 2017, Springer
* Jorge Angeles: Fundamentals of Robotic Mechanical Systems, 2014, Springer
* Bruno Siciliano, Lorenzo Sciavicco, Luigi Villani, Guiseppe Oriolo: Robotics, 2010, Springer

8.3. Laboratériumi gyakorlatok Didaktikai mdédszerek Megjegyzések

1-2 Robotszimulacids szoftverek attekintése, | - szamitégépes szimulaciés és | A szeminariumok és a

Julia programozasi nyelv alapok, Pluto kisérleti tevékenységek gyakorlatok tartalmai k6z6s
notebook hasznalata robotokkal- egyéni és csoportos | tevékenységek keretében
3-5 Pozicidk és iranyok reprezentacidja, munka kis, 2-3 f6s kerlilnek megbeszélésre.
koordinata-transzformaciok szamitégépes csoportokban, iranyitott

szimulacidkban, RigidBodyDynamics.jl beszélgetés

csomag hasznalata

6-8 Mozgasok szamitdégépes szimulacidja,
RigidBodyDynamics.jl csomag hasznalata
9-11 Kerekeken gordilé robot klasszikus és
onszervezddd iranyitasa, kisérletek
robotokkal

12-14 Robotkar klasszikus és 6nszervez6do
iranyitasa, kisérletek robotokkal

Konyvészet

* Peter Corke: Robotics, vision and Control, 2017, Springer
* Introduction to Computational Thinking (Online course), MIT, https://computationalthinking.mit.edu/
* Hands on physical principles of living systems (Online course), GaTech, http://hoppols.gatech.edu/

9. Az episztemikus kozosségek képviseldi, a szakmai egyesiiletek és a szakteriilet reprezentativ
munkaltatdi elvarasainak 6sszhangba hozasa a tantargy tartalmaval

A tantargy célkit(izések feldllitdsanal, annak tartalmi tervezésénél és a sikeres teljesitési feltételek
megadasanal az iskolai oktatas és a Babes-Bolyai Tudomanyegyetem féldrajzi szomszédsagaban és
vonzaskorében taldlhaté tudomanyegyetemek (Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca, Budapesti M(iszaki és
Gazdasagtudomanyi Egyetem, Universitatea Politehnica din Bucuresti, Szegedi Tudomanyegyetem, ETH
Zlrich) tanterveit és tanagyagait, illetve a kutatdintézetek és a kiilonb6z6 magancégek vagy maganvallalatok
(BOSCH, Emerson) munkapiaci igényeit vettlk figyelembe.

10. Ertékelés

Tevékenység tipusa 10.1. Ertékelési kritériumok / 10.2. Ertékelési mddszerek / 10.3. Arénya a
végsé jegyben




10.4. El6adas az el6éadas anyagdanak ismerete és megértése / vizsga elméleti kérdésekbdl
és feladatokbdl (helyettesithetd a kvizkérdéseken begyjthetd pontokkal) /
30%

10.5. Szeminarium feladatlapok helyes megoldasa / feladatlapok kritériumrendszer szerinti
pontozasa / 30%

10.6. Laboratériumi gyakorlatok | projekt elkészitése / projektek bemutatésa / 40%

10.7. A teljesitmény minimumkdvetelményei

Jelenlét:

a szeminariumi és laborgyakorlati részvétel kotelezd (legfennebb 3 igazolatlan hidnyzas engedélyezett)
A minimalis atmend jegy megszerzéséhez:

vizsgan elméleti kérdésekbdl az 5-0s jegy elérése (kivalthatd kvizkérdésekre gydijtott pontokkal)

teljesiteni kell a projekt-tevékenységet (projekt elkészitése és bemutatasa, minimum 5-0s jegy elérése)
teljesiteni kell a feladatlapok legaldbb 50%-at

11. SDG ikonok (Fenntarthato fejlédési célok / Sustainable Development Goals)

Nem alkalmazhato

Eléadas felelése Szeminarium feleldse Laborgyakorlat felelése
lect. dr. Sdndor Bulcsu lect. dr. Sandor Bulcsu lect. dr. Sdndor Bulcsu
Kitoltés datuma Az intézeti jovahagyas datuma Intézetigazgatod
2026-06-03 2026-06-11

conf. dr. Jarai-Szabé Ferenc




