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	Oktatók:
	 Nagy István

	Előtanulmányi feltételek (kóddal)
	

	Heti óraszámok: 2
	Előadás:  1
	Tantermi gyak.:  1
	Laborgyakorlat: 0
	Konzultáció: 

	Félévzárás módja:

(követelmény)
	Félévközi jegy

	A tananyag

	Oktatási cél: A mobilrobotok hardver-felépítésének megismerése: járószerkezetek, elektronikus vezérlés felépítése (mikroprocesszor nélkül, mikroprocesszorral), szenzorrendszer összetevői. Egy oktatási célú, mobilrobot összeállítása működésének megismerése.  

	Ütemezés:

	 Konzultációk
	Témakör

	1.
	Ea: bevezetés az autonóm mobilrobot működésébe, működési rezsimjeibe és módozataiba, viselkedés, programozott viselkedés.
	Gy-1: Ismerkedés a mobilrobot modell összetevőivel

	2.
	
	Gy-2: Ismerkedés a mobilrobot modell összetevőivel

	3.
	Ea: Egy oktatói mobilrobot hardver összetevőinek áttekintése: mechanikus összetevők, járószerkezetek.
	Gy-1: A mobilrobot modell mechanikus alkatrészeinek összeállítása 

	4.
	
	Gy-2: A mobilrobot modell mechanikus alkatrészeinek összeállítása

	5.
	Ea: Egy oktatói mobilrobot hardver összetevőinek áttekintése: elektronikus összetevők, elektronikus áramkörök, motorok. 
	Gy-1: A mobilrobot modell elektronikus alkatrészeinek összeállítása

	6.
	
	Gy-2: A mobilrobot modell elektronikus alkatrészeinek összeállítása

	7.
	Ea: Egy oktatói mobilrobot hardver összetevőinek áttekintése: szenzorrendszer és áramköreik. 
	Gy-1: A mobilrobot modell felélesztése - 1

	8.
	szünet
	

	9.
	Ea: Az oktatói mobilrobot működésének leírása: processzor nélkül, processzorral, pozícionálás, programozás. 
	Gy-1: A mobilrobot modell felélesztése - 2

	10.
	
	Gy-2: szünet –elmarad, 

	11.
	Ea: 1.ZH megírása
	Gy-1: konzultáció, ismétlés

	12.
	
	Gy-2: A mobilrobot modell felélesztése - 1

	13.
	Ea: Ismétlés, konzultáció. 
	Gy-1: PZH megírása

	14.
	
	Gy-2: PZH megírása

	Félévközi követelmények 

(feladat, zh. dolgozat, esszé, stb)

	Oktatási hét

(konzultáció)
	11. hét: 1. ZH, az előadáson

13-14. hét PZH, a gyakorlatokon. 

	
	

	Az értékelés, a lebonyolítás, a pótlás módja, a jegy kialakításának szempontjai

	A ZH értékelése százalékos, a minimális elérendő százalékhatár 50%, egyébként PZH (csak annak, aki nem  érte el a ZH -n az 50%-ot). Félévközi jegy ZH/PZH alapján.  

	A félévzárás módja (félévközi jegy alapján)

	Félévközi jegy alapján

	Kötelező irodalom: Előadásanyag
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