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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: Reeds-Shepp, BUG1-2,  

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

vezérlési lehetőségei. A munkatér felosztása (dekompozíció).  

Ütemezés: 

Oktatási hét 

(konzultáció) 

Témakör 

2. Gyakorlat: Járószerkezetek ismertetése, matematikai modelljei-kinematikái 

4. Gyakorlat: Mobilrobotok vezérlés elektronikái, motorok teljesítmény számítása 

6. Húsvét 

8. Gyakorlat: Mobilrobotokkal kapcsolatos külső érzékelők 

Gyakorlat: Mobilrobotokkal kapcsolatos belső érzékelők 

10. Gyakorlat: Mobilrobotok lokalizációja, és alapvető navigációs stratégiák ismertetése 

12. Gyakorlat: Mobilrobotokkal kapcsolatos pályatervező algoritmusok I. 

14. Gyakorlat: Mobilrobotokkal kapcsolatos pályatervező algoritmusok II. 

Félévközi követelmények  

(feladat, zh. dolgozat, esszé, stb) 

Oktatási hét 

(konzultáció) 

Zárthelyik (részbeszámolók, stb.) 

12. zárthelyi 

14. pótló zárthelyi  

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

A foglalkozásokon való részvételt a TVSZ III.23.§ (1)-(4) pontja szabályozza.  

 

Az aláírás feltétele: A gyakorlat zárthelyi minimum 40%-ot elérje illetve az elméleti zárthelyi is.  

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

Vizsga módja: írásbeli 
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