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A tananyag

Oktatasi cél: A tantargy a mobilszerkezetek felfiiggesztésével, kormanyozasaval és elektronikajaval kapcsolatos
alapfogalmakkal foglalkozik

Utemezés:
Oktatasi hét Témakor
(konzultacid)

1 Mobilszerkezetek hardver felépitése: gumiabroncs, kerékpant, keréktarcsa felépitése, jellemzdi és
sajatossagai.

2 Kapcsolt és fiiggetlen, mellsé és hatsod kerékfelfiiggesztések jellemzoi, sajatossagai.

3 Ikertengelyek felfiiggesztése, kereszt és hossz stabilizatorok.

4 A rugdzas jellemzoi (laprugo, torzids rugd, spiralrugd, gumirugoé, légrugd és hidropneumatikus rugd
kialakitasok).

5 Lengéscsillapitas, lengéscsillapitok felépitése, mitkodése.

6 A gépjarmiivek kormanyzasa, a kormanyzott kerekek jellemz6i, futomii-geometria.

7 Szervokormanyok.

8 ZH

9 Mobilszerkezetek elektronikdja: Menetszabalyzo berendezések mitkodések

10 Erzékel6k: Tavolsagok mérése (ultrahangos, optikai), sebesség-, gyorsulas mérése, orientacio-,
billenések mérése,

11 Onmiikodé iranyitassal ellatott mobilszerkezetek: Lokalizacio: Lokalis-, globalis pozicionalds,
ismeretlen teriiletek feltérképezése, geometriai-, topoldgiai térképkészités, GPS, markeres
triangulacio,

12 Palyatervezés: Lokalis-, globalis palyatervezés, Lee algoritmus.

13 GPS —navigacid. Voronoi diagramm. Bug algoritmus, potencialmezo készitése.

14 ZH

Félévkozi kovetelmények:
Oktatasi hét Zarthelyik (részbeszamolok, stb.)
(konzultacid)
8., 14. 2 db zh. dolgozat Irasbeli dolgozat, 60 perces, 3 db feladat kidolgozasa (az érdemjegyek
kialakitasanak szempontjai a dolgozatlapon megtalalhatok).

Az értekelés, a lebonyolitas, a potlas modja, a jegy kialakitasanak szempontjai




A foglalkozasokon val6 részvételt a TVSZ I11.23.§ (1)-(4) pontja szabalyozza.

A szorgalmi iddszakban, a fenti litemezésben feltiintetett idépontokban és formaban, az évkdzi jegy/alairas
kdvetelményeit potolhatja az a hallgato, aki a zarthelyi dolgozatat megirta és méréseket elvégezte.

Letiltva bejegyzést kap az a hallgato, aki sem a zarthelyi dolgozatot, sem annak poétlasat nem irta meg, ill. a méréseket
nem végezte el.

Aldirds megtagadva bejegyzést kap az a hallgatd, aki a ZH-akot nem teljesiti legalabb 50%-ra és/vagy a mérések
védését nem teljesiti.

A Tanulmanyi Ugyrend I11.6.(4) pontja értelmében megajdnlott jegyet kaphat az a hallgatd, aki: a ZH-n legalabb 75%-
ot szerez meg.

Az évkdzi jegy/alairas szorgalmi idészakon tuli potlasanak modjardl a Tanulméanyi Ugyrend 111.6.1.(3)/111.6.2.(3)

pontja rendelkezik.
Valamennyi, jelen dokumentumban nem szabalyozott, kérdésben az Obudai Egyetem Tanulmanyi és

Vizsgaszabdlyzata valamint Tanulméanyi Ugyrendjének rendelkezései az iranyadok.

A félévzaras modja: évkozi jegy

Kotelezd, ill. ajanlott irodalom:

1. Dr. Lévai Zoltan Gépjarmiivek szerkezettana, Tankdnyvkiado, 1978.

2. Szaller Laszl6 Gépjarmiivek dinamikaja és szerkezettana, Tankonyvmester Kiado, 2006.

3. Wilfried Staudt Gépjarmiitechnika, Omar Koényvkiado, 1988.

4. Bohner Gépjarmuszerkezetek, Miiszaki Konyvkiado, 1994.

5. Oktatok altal kiadott segédletek

6. G.Dudek, M.Jenkins: Computational Principles of Mobile Robots, (Cambridge University Press, 2000.)

7. J. Borenstein, H.R. Everett, L. Feng: ,,Where am 1?”” Sensors and Methods for Mobile Robotics, (University of

Michigan, 1996)

Egyéb segédletek:

A targy minéségbiztositasi modszerei:

tantargyfelelos foigazgato



