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Mobilrobotok miikidési alapjai
ZV kérédések 2020
E tanterv

Dr. Nagy Istvan egyetemi docens

Definialja a kbvetkezd miikddési rezsimeket:
a. Teljesen onallé miikddés
b. Részben 6nalld mikodés
i. tele-operdcids rendszer
il. tele-robotikai rendszer
c. Mobilitas
[rja le és jellemezze a mobil-robot generacidkat
a. 1,2,3,4,5—generaciok
A mobilrobotok blokkszer( hardver felépftése és az egyes blokkok jellemzése
a. Test— alapvetd feladat és elvarasok, mik a meghatarozoi
b. Elektromos osszetevdk
i. vezérld aramkordk (on board, off board, kombinalt — és ezek jellemzdi)
ii. aktudtorok (kerék- és egyéb hajtasok, vetzérelhetdségiik}
iii. tapelldtasok, élettartamuk, t6lthet@ségik, feszlltségszint figyelések
iv. kommunikdcios lehetfségek {rovid tavd, hosszd tavi, vezetékes, vezeték
nélkili)
Kerékkel elldtott mobilrobotok kinematikai modelljei: (3-, 4 kerekd, differencial hajtasu)
Lépegetd mohilrobotok kinematikai modelljei {2 1ab)
Mobilrobotok belsd érzékel6i és azok jellegzetességei
Mobilrobotok kiils6 érzékelsi és azok jellegzetességei
Lokalizdcids és tavolsdgmérési madszerek és azok matematikai leirdsai {3 angulacio/lateracio,
GPS, TOF, Ph-shift)
Alapvet6 térképfajtak, térképkészitési mdodszerek, SLAM,
Munkaterek értelmezése, felosztdsai
Graf alapl pélyatervez8 modszerek (5 mddsezr)
Potencidlmezd alapl pélyatervez6 médszerek {potencidlmezd készitése, VFF, VFH)
Vonal-tervezds palyatervezd madszerek {BUGs, Reeds)
Hullamterjedéses és véletlenszer{i palyatervezd modszerek
Lagygtrbés palyatervezd médszerek {miikddésiik, elényeik, hatranyaik)




