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OBUDAI EGYETEM

#1 gyakorlat orientalt
l mUszaki egyetem Magyarorszagon
Dualis képzés
‘ Székesfehérvar - a dualis képzések fellegvara
o E Friss diplomdasok gyakorlati tapasztalattal
7 KAR, 17 alapképzés,
13 mesterképzés, 4 doktori iskola Ipari tanszékek
| E Az Ipar 4.0 kihivasainak megfeleld piaci
szerepl6k minél intenzivebb bevonasa
E az oktatasba

Technolédgiai parkok U . |

Ipari szereplSkkel

Képzési és kutatasi teriletek

Mérnoki, informatikai, gazdasagi képzések




EGYETEMI RANGSOR

WORLD
UNIVERSITY
RANKINGS

* Avilag legjobb 1200 fels6oktatasi

201-250 1. Semmelweis Egyetem

601-800 2. E6tvds Lorand University

E—
1001-1200

3. Debreceni Egyetem

4. Obudai Egyetem
5. Pécsi Egyetem

6. Szegedi Egyetem intézménye kozott a Times Higher
1201-1500 Education (THE) 2023-as ranglistajan.
o Eeyetem * Atizenharom hazai intézmeny kozott a
9. MATE negyedik helyen.
o FEYETET * Alegjobb miUiszaki egyetemként kerult
oot 11. Miskolci Egyetem az 1001-1200 kozotti tartomanyba. L

12. Soproni Egyetem
13. Széchenyi Istvan Egyetem



OBUDAI EGYETEM A kéPZés fejl6dése

OBUDA UNIVERSITY

Robotok szamanak

alakulasa ‘
‘ 2023

robotok
poz2 szama: 11 db
‘ ro?otok9 "
szama:
2021
robotok .202'3k lab
szama: 7 db ‘ projext-labor
® 2022 -
2019 workshopok halozat
robotok roiekt epites
szama: 4 db ° pro (konferencia)
2020 csomagok
tananyag-

fejlesztés Oktatas fejlodése



C')E OBUDAI EGYETEM
OBUDA UNIVERSITY

Oktatas




s OQktatas

Alapképzés:
* Gépészmeérnok
* Mérnokinformatikus
* Mdszaki menedzser
* Villamosmérnok

Mesterképzés:
* Mechatronikai mérndok 1;\:

i
Higes

e Mérnokinformatikus

Doktori képzés



sevime, lpari robotizalasi szakmérnok kéepzés

* Egyetemi vagy f6iskolai oklevélre épul
e 4 féléves

e Keresztféelévben indul (februar)

* Péntek délutanonként

* Legfontosabb témakorok

* Ipari robotok
* Automatizalas, PLC-programozas

* El6készuletben angol nyelven
e BOvebb informacio:
https://robotlabor.hu/




s, Ipari tanfolyamok

* Robotkezelés és —programozas
e Szenzorok és aktuatorok
e Biztonsagtechnika
* PLC-programozas
e 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

Kb6zossegi
média
platformok



Workshop rendezvények 2022.

FESTO
Robot

szerszam
2022. nov.




éE OBUDAI EGYETEM
OBUDA UNIVERSITY

Farkas Balint és Kovacs Erik ‘ %

vvorldskills

Ipari robotika L
ik L Ezlistérem Hungary




ez, Mérndki szolgaltatasok
,Csinalom és tanitom”

e Kutatas

* Fejlesztes

* |nnovacio




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

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

robotkarrdl szarmazo 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.

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



ol oo Mlicroscale

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




st Laboratory

/ Cloud Database

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

._ . b Digital Twin

__ ¢ Action primitives ( LAPP-APS}C“-"-‘ . Live device info
(1) SLAM \ Hand-over positions ": . Health parameters

S 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



oo | OZiSZtIKAI SZIMulacio fejlesztése
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BH oo, VR alkalmazasfejlesztes €s 3D modellezes
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A projekt célja:
»  Uj belépdk oktatdsa
* Promocio




éE OBUDAI EGYETEM
OBUDA UNIVERSITY

* VR tura fejlesztése ipari és
muaemléki helyszinekre
* Matterport rendszerben

https://my.matterport.com/show/?m=at
y9FMAKDa7

e Standalone HMD eszkozre

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

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

direction!



éE OBUDAI EGYETEM
OBUDA UNIVERSITY

Adatgydjtés

Adatelemzés

Vizualizacio

Intelligens adatelemzeés kutatasok

e [pari kommunikacios szabvanyok
e Web scraping

Klasszikus statisztika

e Elemzés Al mddszerekkel (szoveg, kép, vided, idGsor
e Algoritmusfejlesztés

- — ) )

e VR, AR
e Bl (Power BI. Tableau stb.)

—




Bendo bodlusz szenzor adatelemz6 algorimusainak
fejlesztese

» Homeérséklet, gyorsulas detektalasa 25Hz frekvenciaval

e Algoritmusok fejlesztése
* |vas
e Kérbdzés
* Mozgasaktivitas
 Szivritmus (@
e Laz
 |varzas detektalasara v gjw

SENSORS




e Mechatronikai Tudomanyos és Innovacios Park

Mechatronics Technology
and Innovation Park

www.szekesfehervarsciencepark.hu



OBUDA UNIVERSITY

OE SCIENCE PARK NEMZETKGZI EGYUTTMUKGDESEK A
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TUDOMANYOS ES TECHNOLOGIAI PARKOK:
Székesfehérvar - Mechatronikai Tudomdnyos és Technoldgiai Park
Kaposvdr - Okosipari Science Park

Zsdmbék - Tudomdanyos és Technoldgiai Park
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SZEKESFEHERVAR MECHATRONIKAI TIP

~2 OBUDAI EGYETEM
E OBUDA UNIVERSITY
[
=
s AMK EKIK NIK
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5G HA’L QZA T ‘}%C ?ergfnoldgiﬁk
SMART EPU,LETZEK DIGITAL TWIN l
VIRTUALIZACIO
Technoldgia Centrum & B
Székesfehérvar

e

Ipar 4.0 - Elménykézpont

Ipari folyamatok mintalaboratdérium

fj‘: Ipari
AN geodézia

Edukdcioés Tech Transfer
Kozpont Centrum
Prototipizdlé Szolgdltaté
Labor Kézpont

e

KISERLETI FEJLESZTESEK

Bérgondi Légiipari Kozpont
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OBUDAI EGYETEM
OBUDA UNIVERSITY
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Konce pCié te rv Székesfehérvari Tudomanyos

OBUDAI EGYETEM . .
és Innovacios Park

OBUDA UNIVERSITY
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OBUDAI EGYETEM I_atva nyelemek Székesfehérvari Tudomanyos

OBUDA UNIVERSITY és Innovacios Park

9077 m? (irodaépiilet,
laborépllet, daruzott
csarnok és sportcsarnok)
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gs z EiIUEh?IT/EETRESAIATY Fo ku SZte ru I ete k Székesfehervari Tudomén\,ros

és Innovacios Park

3 fo fokuszterilet:
» Mechatronika
» Robotika

» lpar 4.0

Kiegészito teriletek:

» Sportdiagnosztika, Biomechanikai és Biofizikai Kutatokozpont

» Elektronikai Kutatékozpont



OBUDAI EGYETEM SZTIP tervezett Ia borOk Székesfehérvari Tudoméanyos

OBUDA UNIVERSITY és Innovacios Park

Laborok-2
Ipari elektronika

Leloralic]
C Akusztikai mérd szoba
Al Mesterséges Intelligencia

Virtudlis valosag, kiterjesztett valosag

BM Biometrikai laboratorium
Elektronikus (multimédias) tavoktatasioktatasi kabinet
DS Digital twin, szimulacio

MC Elektromagneses kompatibilitas vizsgalat

>
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S
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GL Altalanos céli szamitogépek, specialis programok

>

_ In door localisation, épiileten beliili helymeghatarozas
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oB . -y
UDA UNIVERSITY és Innovaciés Park

6BUDAI EGYETEM RObotlka es Ipar 4.0 IaborOk Székesfehérvari Tudomanyos

o

TUDOMANYOS LABOROK:
VR, ROBOTIKA, \PAR 4.0

\PARI EGYOTTMOKODES
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HTTPS://MY.MATTERPORT.COM/SHOW/?M=SAHI13SHI9XR

OBUDAI EGYETEM
ALBA REGIA MUSZAKI KAR




oJll COBUDA! EGYETEM oo oo Székesfehérvari Tudomanyos
OBUDA UNIVERSITY Mérfoldkovek és Innovacios Park

Projekt el6készitése - 2022. Julius

KKV és nagyvallalatokkal folytatott interjuk - 2022. Augusztus
Szervezet felépitése (cég alapitas) - 2022. Szeptember

Eszkoz beszerzések inditasa I. - 2023. Szeptember

Ingatlan és terllet beszerzések - 2024. Julius

Uj épuletek tervezése - 2024. Januar-November

Kozbeszerzés | (eszkoz beszerzések és egyéb) - 2024. Februar
Kivitelezés kdzbeszerzése - 2024. November

Kivitelezés, fejlesztés befejezése - 2025. Aprilis - 2026. Szeptember
Uzembe helyezés - 2026. November, illetve folyamatosan

VYVYVVVYVYVYVYVY



Bsc, MSc
PhD
Szakiranyu tovabbképzések

Kutatas

Mérnokl szolgaltatasok

Megoldasok és tamogatas az uzleti sikerek érdekében

RESZLETEK

Fejlesztés
Innovacio




Szimpodzium

2024. oktober

www.robotlabor.hu




