Projektmunka adatlap — Bosch, labirintus verseny

A projektmunka cime: Mobilrobot tervezése egy megadott
specifikdaciéo alapjan egy megadott kérnyezetben vald
mozgdshoz. A specifikdciot Idsd a mellékletben.

Intézeti azonosito:
MEI-114

A projektmunka célja:

A projektmunka kapcsdn a didkoknak kell tervezni egy mozgékony mobilrobotot, megadott specifikdaciokkal. A
mobilrobot egy zdrt beltéri labirintusban fog mozogni és tdjékozodni (QR, RFID, US esetleg IR) szenzorok segitségével,
oly médon, hogy minél révidebb idé alatt tegye meg a START és kijelolt CEL poziciék kézti ttvonalat. A labirintus
térképe nem lesz adott. Az elkészitéshez el6sz6r meg kell tervezni milyen mobilrobotot haszndljunk, majd
megtervezni a felépitését, vezérlését, és az ehhez tartozd elektronikdt. Utdna a Bosch feladatkiirds alapjdn

megtervezni a szenzorokat és ezek beolvasdsadt, adatainak feldolgozdsat.
A verseny leirdsat lasd a mellékletben!
A projekt részt vehet egy hdziversenyen, majd a sikeres hdziverseny utdn egy orszdgos, pénzdijazdsu versenyen.

Témahirdetd neve:

dr. Nagy Istvan

Témafeliigyel6 neve:

dr. Nagy Istvan

ElérhetGsége:

Email: nagy.istvan@bgk.uni-obuda.hu

Csoport létszam:
(min./max.):

3-5f6

A minimum létszém alatt a projekt nem indul.

Rendelkezésre allé
anyagsziikséglet:

lasd késébb

Beszerzésre varoé
anyagsziikséglet

lasd késébb

Felhasznalasra sziikséges
pénziigyi keret (max.):

Elvart el6feltételek:

Mechatronika szakos hallgato, aki a mobilrobotok tantdrgyat vagy ebben a
szemeszterben tanulja, vagy madr tanulta.

Elvart iitemezés:

1.-2. hét | megtervezés, anyagsziikséglet felmérése, GANNT
elkészitése,
3.-4. hét
5.-6. hét
7.-9. hét
10.-13. hét
14.-15. hét | Bemutatas és értékelés, munkanapldk leaddsa.
GANNT

Megjegyzés:

e A projektet felvevé hallgatok az értékelések alapjdn egy versenyen mérhetik éssze tuddsukat. —-BOSCH
verseny-pénzjutalommal dijazva!

Projektre jelentkezés idépontja/létszam

Projekt elvégzésének idépontja/eredmény




Melléklet — 1

Labirintus-verseny

1. A versenyfeladat rivid leirdsa

A palya egy kizponti teriletbol s négy, ehhez csatlakozd labirintusbol all. A versenyzok robotjainak a
kizponti teriileten fel kell venniik egy RFID TAG-et, azonositaniuk kell, és el kell juttatniuk megfeleld
labirintus végpontjdba. Ezt még tovibbi 7 TAG-gel kell megismételnie, igy minden labirintus részt
kétszer kell bejémia a robotnak. A labirintus minden egyes forduld utdn vahozik. A robotnak
rendelkezésére 3ll egy eldre meghatarozott idokerst.

A pontozas kétféleképpen tortenik:

A_ Azidokeret végéig a célpontba eljuttatott TAG-ek szama alapjan.
B. Az utolso leadott TAG leadasi ideje és a kdr vegeiz megmaradt ido alapjan.

2_A pdlya

A pélya teljes mérete Sx5 méter, a kézponti teriilet pedig nagyjabsl 1,5x1 5 méter. A labirintusck
folyosdi 285 mm szélesek, az elvdlasztd falak pedig 15 on magasak. A teljes pdlya 30x30 om-es
raszterekre van felosztva, a labirintusok falelemei tetszdlegesen helyezhetoek el benne (késobbiekben
barmilyen mads versenyre is fel lehet haszndlni a palyat).

A palya felepitése:

A. Alaplemez: 12 mm vastagsaga O5B lap, 8 darab 125x250 om-es tabla. Az alaplemezek
egymashoz rogeitése a sarkokon, illetve a hosszabb oldalak felezopontjein elhelyezett
rogzitcfuratok, és az erekbe alulrol beleilleszkedo rogzitckapcsok segitségével tortenik. Az
alaplemiez feliiletén taldlhats furatokba illeszkednek a falelemek és a sarckelemek.

B. Falelemek: 285x150x15 mm-es 058 lap, két wégen alulrol, illetve felilral régzitd csapokkal.

C. Sarckelem: 150x14x14 mm-es négyzetléc, a falelemekhez hasonle felépitéssel, a falelemek
kizti rések kitiltésére.

D. Felsd Osszekdtok: 100x100x10 mme-es O3B lap 5 furattal, a fal-, illetve sarokelemek
Osszerbgzitéséhez.

E. Also Gsszekitd kapocs: S0w100x3 [/ 100x100x3 mm-es aluminiumlemez, 2 f 4 darab 3D
nyomtatott csappal, ami illeszkedik az alaplemezek rogzito furataiba.



