Obudai Egyetem
Banki Donat Gépész és Biztonsagtechnikai Mechatronikai és Autdtechnikai Intézet

Mérnoki Kar

Tantargy cime és kédja: Mobilrobotok miikédési alapjai BGRMR16NND Kreditérték: 4
Nappali tagozat 3. tanév 6. félév

Szakok melyeken a targyat oktatjak: Mechatronika, BSc, Komplex rendszerek szakirany

Tantargyfelelds oktato: | Dr. Nagy Istvan Oktatok: | Dr. Nagy Istvan

Elétanulmanyi feltételek (koddal) | Jarmiimechatronika, Elektronika, Analog és Digitalis
aramkorok-2

Heti 6raszamok: | Eléadas: 2 |Tantermi gyak.: 0 |Laborgyakor|at: 1 Konzultacio:
Félévzaras modja: | Vizsga
(kovetelmény)

A tananyag

Oktatasi cél: Az elsé onmiikods mobilrobotok (AGV) miikédési modozatai. A mobilrobotok
(hardware) felépitése: vezérlés, helyvaltoztatds, érzékelés. Jardszerkezetek és kinematikai alapjai:
kerekes mobilrobotok (3-4) kerék, lanctalpas robotok, lengd robotok, repiilé robotok, lépegetd
robotok. Vezérlés: kommunikdcio a robot és irdnyitds kézott — robotirdanyitas, fedélzeti iranyito
(dontéshozo) berendezések. Mobilrobotok érzékeloi: vizuadlis (kameras, latorendszeres) és nem
vizualis (kiilonbozé  szenzorok) érzékeldk. Palyatervezd algoritmusok: Green-Shepp, BUG1-2,
véletlenszerti, hullamterjedéses, potencialmezé. Multi  agensii mobilrobot rendszerek felépitése,
vezérlési lehetdségei. A munkatér felosztasa (dekompozicio). A gyakorlati ordkon a ROBOTINO
mobilrobot programozdsa, kommunikdcios lehetéségei és vezérlési stratégidinak megismerése.

Utemezés:
Oktatasi hét Témakor
(konzultacio)
1. Mobilrobotok besorolasa a robotika teriiletén, mobilrobotok fejlddési szakaszai
2. Mobilrobotok hardware felépitése —a DUMB robotoktdl a tobbprocesszoros
rendszerekig. Mobilrobotok jardszerkezetei — ismertetés.
3. Jaroszerkezetek matematikai modelljei — kinematikai.
4, Mobilrobotokkal kapcsolatos érzékeldk: kiils6 €s belso érzékeldk
5. Mobilrobotok vezérlési elektronikai, és vezérlési stratégiai.
6. Mobilrobotok lokalizacidja, és alapvetd navigacios stratégiak
7. A munkaterek felosztasa (dekompozicid) — és kiilonféle kornyezeti térképek készitése.
8. Navigalas ismeretlen kornyezetben, a kdrnyezet feltérképezése — térképkészitési
stratégiak.
9. tavaszi szlinet
10. PLC programoz6 verseny
11. Palyatervezési stratégidk (PPL) ismertetése.
12. 1.ZH
13. Gyakorlat — ROBOTINO programozasal/ Szamolasi feladatok gyakorlasa.
14. PZH
Félévkozi kovetelmények
(feladat, zh. dolgozat, esszé, stb)
Oktatasi hét Zarthelyik (részbeszamolok, stb.)
(konzultacio) A ZH idopontok, lasd elozoek.

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

A sikeres ZH az alairas feltétele. Az alairas a vizsgara-iratkozas feltétele. A didkok a félév soran vallalhatnak
projektmunkdkat a ROBOTINO-val kapcsolatban. Ezekre a tantargyfelelds oktato irja ki a projektet (témat),
majd max 2 diak vallalhatia. A projekteknek TDK-val kell(ene) végzédnie, amivel a didkok (sikeres TDK esetén)

kivalthatjak a vizsgat is.




A félévzaras modja (vizsga modja: irasbeli, szobeli, teszt, stb.)

VIZSGA - irasbeli
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