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	Oktatók:
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	Előtanulmányi feltételek (kóddal) 
	Matematika szigorlat, Fizika, Robotok irányítása (BGRRI15NNB)

	Heti óraszámok: 
	Előadás: 2
	Tantermi gyak.: 
	Laborgyakorlat: 2
	Konzultáció: 1

	Félévzárás módja:

(követelmény)
	Vizsga (szóbeli)

	A tananyag

	Oktatási cél: A „Robotok irányítása” (BGRRI15NNB) című tárgy folyamán néhány egyszerű rendszerre bemutatott szabályozási módszer alkalmazása komplexebb, csatolt, nem modellezett belső szabadsági fokokkal bíró rendszerekre.

	Ütemezés:

	Oktatási hét

(konzultáció)
	Témakör

	1. és 2. alkalom
	A változó struktúrájú / csúszó mód szabályozás kidolgozása és szimulációs vizsgálata belső, csatolt, közvetlenül nem szabályozott és a szabályozó áltan nem modellezett szabadsági fokot tartalmazó modellre (kocsi + dupla fizikai inga, amelyek közül az egyik jelenti a nem csatolt szabadsági fokot). Dinamikus súrlódási effektusok és kotyogás hatásának vizsgálata a szabályozásban. A „chattering” mérséklése a kapcsoló függvény simításával. 

	3. és 4. alkalom 
	A változó struktúrájú / csúszó mód szabályozás kidolgozása és szimulációs vizsgálata belső, csatolt, közvetlenül nem szabályozott és a szabályozó áltan nem modellezett szabadsági fokot tartalmazó modellre (két csatolt kocsi + dupla fizikai inga, amely ingák közül mindkét esetben az egyik jelenti a nem csatolt szabadsági fokot). Dinamikus súrlódási effektusok és kotyogás hatásának vizsgálata a szabályozásban. A „chattering” mérséklése a kapcsoló függvény simításával. 

	5. és 6. alkalom
	Az adaptív inverz dinamika szabályozás kidolgozása és szimulációs vizsgálata belső, csatolt, közvetlenül nem szabályozott és a szabályozó áltan nem modellezett szabadsági fokot tartalmazó modellre (kocsi + dupla fizikai inga, amelyek közül az egyik jelenti a nem csatolt szabadsági fokot). Dinamikus súrlódási effektusok és kotyogás hatásának vizsgálata a szabályozásban. 

	7. és 8. alkalom
	Az adaptív inverz dinamika szabályozás kidolgozása és szimulációs vizsgálata belső, csatolt, közvetlenül nem szabályozott és a szabályozó áltan nem modellezett szabadsági fokot tartalmazó modellre (két csatolt kocsi + dupla fizikai inga, amely ingák közül mindkét esetben az egyik jelenti a nem csatolt szabadsági fokot). Dinamikus súrlódási effektusok és kotyogás hatásának vizsgálata a szabályozásban.

	9. és 10. alkalom
	Az adaptív Slotine-Li szabályozás kidolgozása és szimulációs vizsgálata belső, csatolt, közvetlenül nem szabályozott és a szabályozó áltan nem modellezett szabadsági fokot tartalmazó modellre (kocsi + dupla fizikai inga, amelyek közül az egyik jelenti a nem csatolt szabadsági fokot). Dinamikus súrlódási effektusok és kotyogás hatásának vizsgálata a szabályozásban.

	11. és 12. alkalom
	Az SVD-n alapuló fixpont transzformációs adaptív módszer használata a (kocsi + dupla fizikai inga, amelyek közül az egyik jelenti a nem csatolt szabadsági fokot). Dinamikus súrlódási effektusok és kotyogás hatásának vizsgálata a szabályozásban.

	13. és 14. alklaom
	Globálisan linearizáló szabályozók: Lie deriváltak, egy polimerizációs folyamat szabályozásának példája. Közvetlenül nem hajtott tengely hajtása dinamikai csatolásokon keresztül. Szabad konzultáció a vizsga előtt.

	15. alkalom
	Konzultáció

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

	Oktatási hét
	

	
	

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

	A szóbeli vizsga és az esszé célja egy egységes, geometriai szemlélet alkalmazásának segítése.

	A félévzárás módja (vizsga módja: szóbeli)

	

	Kötelező irodalom:

	· Dr. Rudas : Control of Robots BMF jegyzet

	Ajánlott irodalom:

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

· G.G. Hall: Alkalmazott csoportelmélet, Műszaki Könyvkiadó, Budapest, 1975. ISBN 10 0805 3.

	Egyéb segédletek: 

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

	A tárgy minőségbiztosítási módszerei:
A hallgatók lehetőséget kapnak jegyzeteik bemutatására egy alkalommal az utolsó konzultációt követően
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