Obudai Egyetem

Banki Donat Gépész és Biztonsagtechnikai Mechatronikai és Jarmiitechnikai Intézet

Mérnoki Kar

Tantargy cime és kddja: Mobil robotok miikodési alapjai, Kreditérték: 5
BMXMR16BNF

Nappali munkarend 3 tanév 6 félév

Szakok melyeken a targyat oktatjak: mechatronikai mérndkSzoveg beirasahoz kattintson vagy
koppintson ide.

Tantargyfelelés oktaté: Nagy Istvan ‘ Oktatok:  Nagy Istvan, Kovacs Zsombor

Elétanulmanyi feltételek (koddal): Robottechnika Il. (F tanterv

Heti 6raszamok

Eléadas: 2 Tantermi gyak.: 1 Laborgyakorlat: 0 Konzultacio:  igény
szerint

Félévzaras modja:  Vizsga (Irasbeli és szobeli)

Online konzultacié (amennyiben szilkséges): ... (BBB link)

Oktatasi cél: Megismerni a mobilrobotokkal kapcsolatos alapveté navigdcios (pdlyatervezd) €s
lokalizacios modszereket, szenzorrendszereket, iranyitdsi rendszereket. Alapvetd
kinematikai szamolasok gyakorlasa

Utemezés
Oktatési hét Témakorok
1. alapdefiniciok, MR generaciok; MR , HW felépitése (blokkabra-egyes blokkok
feladata), kinematikai alapok - koordinatarendszerek
2. kinematika szamolasok alapjai, kinematikai modellek (kerekes, 1épegetd, omni-
direkcionalis) felallitasa
3. kinematika szamolasok, diff, szinkron, 2 kerekii, 3 kerekil, 4 kerek(i modellek,
omnidirekciondlis modell
4. elektronikai alapok, vezérlés, kommunikéacid, elektronikus hajtasok (inverterek),
akkumulatorok, EV-k
5. mobilrobotok belsé szenzorai, (odometer, giroszkop, gyorsulasmérd, sebességméro,
IMU-k,)
6. mobilrobotok (MR) Kkiilsé szenzorai-1 (US, IR, szenzorok, alapvet6 lokalizacios
eljarasok), mobilrobotok (MR) kiilsé szenzorai-2 (vizudlis szenzorok, kamerarendszerek
7. 1. ZH: elmélet: MR generaciok, felépités, kinematikai modellek, belsé szenzorok, kiilsé
szenzorok
8. PLC verseny
9. Munkateruletek felosztasa és értelmezés, pontszerii mobilrobot a munkatérben,
munkatér konfiguralas
10. Alapvet6 palyatervezé stratégidk (graf alapu, vonal (Spline is) alapu, palyatervez6
eljarasok
11. TDK
12. - Alapvet6 navigacios eljarasok (globalis palyatervez6 eljarasok: hullamterjedés,
potencialmezd, véletlenszerii - eljarasok
13. 2 ZH: elmélet: (munkateriletek felosztésa, palyatervezes-1, palyatervezés-2)
14. Potlasok, PZH-k
Félévkozi kdvetelméenyek
Zarthelyi dolgozat Beadand¢ feladat SzOveg beirasahoz kattintson vagy
koppintson ide.
szama idépontok szama hataridok szama idépontok
2db 7/13 hét db db

Az értékelés, a lebonyolitas, a pétlas modja, a jegy kialakitasanak szempontjai
A foglalkozasokon valo részvételt a HKR 5. fejezet 46.8 (1)-(4) pontja szabalyozza.
A szorgalmi iddszakban torténd és az azon tali potlasokat a HKR 5. fejezet 47.8 (7) és (9) pontja ,
valamint a Tanulmanyi Ugyrend 2. fejezet 4.11.8 szabalyozza.




A szabélyzatokban nem szabalyozott foglalkozasokon val6 egyéb részvételi kovetelmények, és
megkdtések a potlasokra vonatkozdan:

Zarthelyi dolgozat Beadand¢ feladat Szoveg beirasahoz kattintson vagy
koppintson ide.
elérhet6 max minimum elérhet6 max minimum elérhet6 max minimum
pontszam pontszam a pontszam pontszam a pontszam pontszam a
teljesitéshez/zh teljesitéshez/ teljesitéshez/al
feladat kalom
100%/ZHpont | 50%/zhpont ...pont ...pont ...pont ...pont
A szemeszterben megszerezheté osszes pontszadm: ...pont
Ponthatarok elégséges kbzepes jo jeles
50 %-tol 65 %-tol 75 %-tol 90 %-tol

Egyéb értékelési szempontok:
Megajanlott jegy kaphato: ha total sum % > 65%., hatarok: 65-74:3; 75-89:4; 90- :5

Letiltva bejegyzést kap: megengedett hianyzas felett, nem beadott beadanddk

Kotelez6 irodalom: lasd, Moodle

Ajanlott irodalom: lasd, Moodle

A targy minéségbiztositasi modszerei:

Valamennyi - jelen dokumentumban nem szabalyozott - kérdésben az Obudai Egyetem Hallgatoi
Kovetelményrendszere, valamint Tanulmanyi Ugyrendjének rendelkezései az iranyadok.

Kelt, 2026. 03. 09.
Nagy Istvan

targyfelelds



