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A tananyag

Oktatasi cél: Az els6 6nmiik6dé mobilrobotok (AGV) miikodési modozatai. A mobilrobotok
(hardware) felépitése: vezérlés, helyvaltoztatas, érzékelés. Jaroszerkezetek és kinematikai alapjai:
kerekes mobilrobotok (3-4) kerék, lanctalpas robotok, lengé robotok, repiil6 robotok, 1épegetd
robotok. Vezérlés: kommunikacid a robot és iranyitas kdzott — robotiranyitas, fedélzeti iranyitd
(dontéshozo) berendezések. Mobilrobotok érzékeldi: vizualis (kameras, latorendszeres) €s nem
vizualis (kiilonboz6 szenzorok) érzékelok. Palyatervezo algoritmusok: Reeds-Shepp, BUG1-2,
véletlenszert, hullamterjedéses, potencialmezd. Multi 4gensii mobilrobot rendszerek felépitése,
vezérlési lehetdségei. A munkatér felosztasa (dekompozicio).

Utemezés:
Oktatasi hét Témakor
(konzultacid)
2. Gyakorlat: Jaroszerkezetek ismertetése, matematikai modelljei-kinematikéai
4. Gyakorlat: Mobilrobotok vezérlés elektronikai, motorok teljesitmény szamitasa
6. Husvét
8. Gyakorlat: Mobilrobotokkal kapcsolatos kiilsé érzékeldk
Gyakorlat: Mobilrobotokkal kapcsolatos belsd érzékeldk
10. Gyakorlat: Mobilrobotok lokalizicioja, és alapvetd navigacios stratégiak ismertetése
12. Gyakorlat: Mobilrobotokkal kapcsolatos palyatervezd algoritmusok I.
14. Gyakorlat: Mobilrobotokkal kapcsolatos palyatervezo algoritmusok II.
Félévkozi kovetelmények
(feladat, zh. dolgozat, esszé, stb)
Oktatasi hét Zarthelyik (részbeszamolok, stb.)
(konzultacio)
12. zarthelyi
14. potlo zarthelyi

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

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

Az aldiras feltétele: A gyakorlat zarthelyi minimum 40%-ot elérje illetve az elméleti zdarthelyi is.

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

Vizsga modja: irasbeli
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