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Heti 6raszamok: 3 | Eléadas: 2 Tantermi gyak.: 0 | Laborgyakorlat: 1 | Konzultacio: 0
Félévzaras modja: Vizsga
(kovetelmény)
A tananyag

Oktatasi cél: Alapvets ismeretek szerzése a mobilrobot épités, palyatervezés, navigacio és lokalizdacio
témakoreibol.

Utemezés:
Konzultaciok | Témakor
1. Mobilrobotokkal kapcsolatos alap-fogalmak attekintése
(mobilitds, autonomia, generaciok, torténelem)
2. Mobilrobotok jaroszerkezetei, és a hozza tartozo kinematikai | kinematikai feladatok megolddsa bi-cikli, tri-
egyenletek (bi-cikli, tri-cikli, Ackermann) cikli rendszerekhez
3. Mobilrobotok jaroszerkezetei, €s a hozza tartozo kinematikai
egyenletek ( Diferencial, Omni-direkcionalis, 1épegetd leng6)
4, Mobilrobotok érzékeldi - felosztasok: kiilsd, belso, kinematikai feladatok megolddsa Ackermann,
Belso érzékeldk részletezése: odometer (hibak, abszolut, differencialis rendszerekre
relativ odometria), gyroszkopok, gyorsulasmérdk,
kompaszok
5. Kiils6 érzékeldk: triangulacio, 2 markertdl, 3 markertol, Sztereo kamera matematikai modelljei,

bizonytalansagok, stereo-kamera rendszer, laser-eye rendszer | tdvolsdgszamolds

FMTU - konferencia

PLC- V- Szeged, Csiit.-t6] tavaszi sziinet

Kedd-ig tavaszi sziinet.
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GPS és felhasznalasa, és hibai GPS-jelek hibdinak elméleti ellendrzése

10. Térképkészités és munkaterek felosztasa és értelmezése
(binaris szegmentacio, négyes fa, Egzakt, C-space, E-space),
lokalis vs. globalis térképek

11. Palyatervezési eljarasok1 — definiciok, elvarasok, MatLab segitségével valo palyatervezé
elofeltételek. Graf, lathatosag, voronoi, Maklink, BUG algoritmusok készitése: BUG

12. Pélyatervezési eljarasok2 — potencialmezds palyatervezési
eljarasok: VHF, vektor-tér hisztogram, hullamterjedés,
véletlenszerti palyatervezési eljaras, lagygorbéken alapulo
eljaras.

13. ZH MatLab segitségével valo palyatervezd
algoritmusok készitése: hullamterjedéses
modszer

14. Potlasok (PZHK, )

Félévkozi kovetelmények
(feladat, zh. dolgozat, esszé, stb)

Oktatasi hét Lasd az intézeti értesitén
(konzultacio)

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

A ZH értékelése szazalékos, a minimalis elérendd szazalékhatar 50%. Az 50% alatti ZH-t 1x lehet potolni. A ZH 60% feletti eredménye

alapjan megajanlott jegyet lehet szerezni, amennyiben a beadandok rendben vannak.

A félévzaras modja (félévkozi jegy alapjan)

Félévkozi jegy alapjan

Kaotelezd és ajanlott irodalom: Borenstein: Sensors&Methods in Mobile Robotics; P.M. Newman: Mobile Robotics; A. Barrera: Mobile
Robots Navigation’s System

Egyéb segédletek:
Elbadasanyagok: http://siva.bgk.uni-obuda.hu/jegyzetek/Mechatronikai_alapismeretek/MobRob_all/

A targy mindségbiztositasi modszerei:




