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Félévzárás módja: 

(követelmény) 
Vizsga 

A tananyag 

Oktatási cél: Az első önműködő mobilrobotok (AGV) működési módozatai. A mobilrobotok 

(hardware) felépítése: vezérlés, helyváltoztatás, érzékelés. Járószerkezetek és kinematikai alapjai: 

kerekes mobilrobotok (3-4) kerék, lánctalpas robotok, lengő robotok, repülő robotok, lépegető 

robotok. Vezérlés: kommunikáció a robot és irányítás között – robotirányítás, fedélzeti irányító 

(döntéshozó) berendezések. Mobilrobotok érzékelői: vizuális (kamerás, látórendszeres) és nem 

vizuális (különböző szenzorok) érzékelők. Pályatervező algoritmusok: Green-Shepp, BUG1-2, 

véletlenszerű, hullámterjedéses, potenciálmező. Multi ágensű mobilrobot rendszerek felépítése, 

vezérlési lehetőségei. A munkatér felosztása (dekompozíció). A gyakorlati órákon a ROBOTINO 

mobilrobot programozása, kommunikációs lehetőségei és vezérlési stratégiáinak megismerése.  

Ütemezés: 

Oktatási hét 

(konzultáció) 

Témakör 

1. Mobilrobotok besorolása a robotika területén, mobilrobotok fejlődési szakaszai 

2. Mobilrobotok hardware felépítése – a DUMB robotoktól a többprocesszoros 

rendszerekig. Mobilrobotok járószerkezetei – ismertetés. 

3. Járószerkezetek matematikai modelljei – kinematikái. 

4. Mobilrobotokkal kapcsolatos érzékelők: külső és belső érzékelők 

5. Mobilrobotok vezérlési elektronikái, és vezérlési stratégiái. 

6. Mobilrobotok lokalizációja, és alapvető navigációs stratégiák 

7. A munkaterek felosztása (dekompozíció) – és különféle környezeti térképek készítése. 

8. Navigálás ismeretlen környezetben, a környezet feltérképezése – térképkészítési 

stratégiák.  

9. tavaszi szünet 

10. PLC programozó verseny 

11. Pályatervezési stratégiák (PPL) ismertetése.    

12. 1. ZH 

13. Gyakorlat – ROBOTINO programozása1/ Számolási feladatok gyakorlása.  

14. PZH 

Félévközi követelmények  
(feladat, zh. dolgozat, esszé, stb) 

Oktatási hét 

(konzultáció) 

Zárthelyik (részbeszámolók, stb.) 

A ZH időpontok, lásd előzőek.  
  

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

A sikeres ZH az aláírás feltétele. Az aláírás a vizsgára-iratkozás feltétele. A diákok a félév során vállalhatnak 

projektmunkákat a ROBOTINO-val kapcsolatban. Ezekre a tantárgyfelelős oktató írja ki a projektet (témát), 

majd max 2 diák vállalhatja. A projekteknek TDK-val kell(ene) végződnie, amivel a diákok (sikeres TDK esetén) 

kiválthatják a vizsgát is.   



A félévzárás módja (vizsga módja: írásbeli, szóbeli, teszt, stb.) 

VIZSGA – írásbeli  
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