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	Félévzárás módja:

(követelmény)
	vizsga

	A tananyag

	Oktatási cél: A mobilrobotok hardver-felépítésének megismerése: járószerkezetek, elektronikus vezérlés felépítése (mikroprocesszor nélkül, mikroprocesszorral), szenzorrendszer összetevői. Egy oktatási célú, mobilrobot összeállítása működésének megismerése.  
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	Ea: bevezetés az autonóm mobilrobot működésébe, működési rezsimjeibe és módozataiba, viselkedés, programozott viselkedés, mechanikus összetevők, járószerkezetek.
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	Ea: Egy oktatói mobilrobot hardver összetevőinek áttekintése: elektronikus összetevők, elektronikus áramkörök, motorok., szenzorrendszer és áramköreik.
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	Ea: Az oktatói mobilrobot működésének leírása: processzor nélkül, processzorral, pozícionálás, programozás.
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