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	A tananyag

	Oktatási cél: A témakörben korábban nem tárgyalt anholonom rendszerek szabályozási problémáinak és lehetséges módszereinek megvilágítása.

	Ütemezés:

	Konzultáció
	Témakör

	1.
	Anholonom rendszerek kinematikai modellezésének általános problémái; A kerékpár mint tipikus paradigma. Pályagörbék geometriai jellemzői, Frenet-féle lokális koordinátarendszerek, érintő, görbület 3D eukleidészi geometriához tartozó görbe esetében.

Pontryagin optimális szabályozója: egymásnak ellentmondó feltételek közti kompromisszum keresése, szigorúan betartandó kényszerek mellett: Kapcsolat a Lagrange szorzók módszerével;
Hamilton függvény, Lagrange szorzók és kanonikus egyenletek optimális szabályozó esetén. Általános stabilitási problémák egy szimpla paradigmán keresztül szemléltetve.

	2.
	Az MS EXCEL, a SOLVER csomag és a Visual Basic kényelmes felhasználhatósága optimalizálási problémák megoldására.

Kinematikai pályakövetés kidolgozása kerékpár rendszerre optimális szabályozóval. A járműpozíció és orientáció „ideális” (azaz az adott eszközzel nem okvetlenül megvalósítható előírása); Jobban és nehezebben megközelíthető előírások.

	3.
	Véges szögű forgatásokhoz tartozó koordináta transzformációk alkalmazása a pályakövetési feladat megoldására. A kerékpár rendszer durva dinamikai modellje.

Optimális kinematikai és adaptív dinamikai szabályozások alkalmazása kerékpár rendszerre; A kompromisszumot jelentő paraméterek hatásainak vizsgálata.

	4.
	Alternatív optimalizálási módszerek: Particle Swarm Optimization;

Alternatív optimalizálási módszerek: Szimplex és komplex algoritmus.

Vizsga előtti szabad konzultáció.
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	Oktatási hét
	

	
	

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

	A szóbeli vizsga célja egy egységes, geometriai szemléletű hozzáállás kialakításának segítése.

	A félévzárás módja (vizsga módja: szóbeli)

	

	Kötelező irodalom:

	· Dr. Rudas Imre Dr. Bencsik Attila: Robottechnika BMF jegyzet

	Ajánlott irodalom:

	· V.I. Arnold: A Mechanika matematikai módszerei, Műszaki Könyvkiadó, Budapest, 1985. ISBN 963 10 4850 0
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	Egyéb segédletek: 

	A Web-re kihelyezett anyagok. www.banki.hu/szervezeti_egysegek/cra/education
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