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Fixpont Iteracion Alapulé Modell Referencias Adaptiv Szabalyozdk Kisérleti Vizsgalata

- Kiszamitott Nyomaték Szabdlyozas

- Fixpont iteracién alapulé adaptiv szabalyozasok attekintése, kiilonos tekintettel a Modell
Referencias adaptiv szabdlyozasokra (MRAC).

- Szabalyozo fejlesztése Arduino (vagy egyéb) rendszeren.

- Szabalyozd tesztelése mérésekkel. (pl.: rugdval terhel DC villanymotor hajtasa)

- Meérési eredmények feldolgozdsa.

Mitsubishi RV3-SB Robot Valds Idejii Vezérlése

- Robot felépitése, vezérlérendszer bemutatasa

- TCP/IP és UDP kommunikacids protokollok attekintése

- Robotprogram fejlesztése kiilsé berendezésrél (PC) vald vezérléshez

- Vezérl6 program, felhasznalodi fellilet fejlesztése valasztott (pl.:C#, Python stb.)
programnyelven

- Elért eredmények bemutatdsa, dokumentaldsa

IMU Szenzorok Adatainak Feldolgozasa Pozicié és Orientacié Becsléshez

- Giroszkdp, IMU szenzorok felépitése, mikodése
- Digitadlis szlirési technikak

- Mérési adatok megjelenitése szamitdgépen

- Elért eredmények bemutatdsa, dokumentdlasa

Virtualis Kérnyezet Fejlesztése Ipari Robotkar Utkézésének El6rejelzéséhez

- Unity szoftvercsomag bemutatasa.

- TCP/IP és UDP kommunikacids protokollok attekintése.

- Robotmozgdsanak valds idejl felligyelete, mozgas kovetése virtudlis kornyezetben.

- Utkodzések detektdlasa, elkeriilése a virtualis kdrnyezetben (robot mozgdsanak leéllitasa,
lassitasa).

- Elért eredmények bemutatdsa, dokumentdlasa.
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Experimental Research on Fixed Point Iteration-based Model Reference Adaptive Control

- Review on Computed Torque Control

- Review on Fixed Point Iteration-based adaptive control, with special emphasis on Model
Reference Adaptive Control.

- Development of control algorithm on an Arduino (or similar) embedded

- Testing the control algorithm (e.g., DC motor, loaded with spring)

- Documenting measurement results.

Real-Time Control of a Mitsubishi RV-3SB Robot

- Review of the control system and the robot arm.

- Review of TCP/IP and UDP communication protocol.

- Development of a robot program for real-time control from a PC.

- Development of a control program and a user interface in a chosen (e.g., C# or Python)
programming language.

- Documentation of the achieved results.

Position and Orientation measurement using IMU sensor

- Review on structure and working principle of gyroscopes and IMU sensors
- Digital signal filtering techniques

- Hand position and orientation measurement of an IMU sensor

- Displaying measurement data on a computer

- Documentation of the achieved results.

Development of a Virtual Environment for Collision Prediction of an Industrial Robot Arm

- Review on Unity software

- Review of TCP/IP and UDP communication protocol.

- Real-time monitoring the robot arm, simulating robot movement in a virtual environment

- Predicting collision, collision avoidance in the virtual system (decreasing robot speed, or stop
the motion)

- Documentation of the achieved results.
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