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OKTATAS CELJA / AIM OF THE COURSE

A tantargy célja a mobil robotika alapfogalmainak, résztertlleteinek atfogo ismertetése, kilénos
hangsulyt fektetve az ipari alkalmazasokra. Gyakorlati megkdzelitésbdl keriilnek bemutatasra
olyan, mobil robotok fejlesztéséhez és alkalmazasahoz sziikséges témakorok, mint a
kérnyezetérzékelés és -észlelés, Utvonaltervezés és Utvonalkdvetés.

TANTARGY TARTALMA / DESCRIPTION

Bevezetés - a robot fogalma, a mobil robotika eredete, rovid torténeti attekintés,

1. alapfogalmak.

2. Mobil robotok felépitése - mobil robotok tervezési kdvetelményei, helyvaltoztatasi koncepciodk.

3. Mobil robotok matematikai modellezése - helyvaltoztatasi koncepcidkra lebontott kinematikai,
dinamikai modellek.

a A Robot Operacids Rendszer (ROS) - a Robot Operacios Rendszer (ROS) keretrendszer
bevezetése, alapfogalmak.

5 Szimuldcids kdrnyezetek és eszkdzeik — attekintés; az Ignition Gazebo szamitdgépes szimulator,
valamint az Rviz robotvizualizacids eszkoz.

6. Koérnyezetérzékelés — mobil robotok szenzorai: |ézerszkenner, LIDAR, kamera, mélységkamera.

7. Kérnyezetészlelés — mobil robotok szenzorainak adatfeldolgozasa: pontfelhdk kezelése, gépi
latas.

8. Reaktiv mddszerek — Follow The Gap, TangentBug, Artificial Potential Field algoritmusok

9. Lokalizacié — Markov-lokalizacio, Kalman-lokalizacid.

10. Utvonaltervezés — lokalis és globalis Gtvonaltervezés; A*, D*, Dijkstra algoritmusok.

11. Szimultdn Lokalizacio és Térképépités — mikodési elv, implementacidk ismertetése.

12. Utvonalkévetés — Pure Pursuit, Model Predictive Control.

13. Implementacid.

SZAMONKERESI ES ERTEKELESI RENDSZERE / ASSESMENT'S METHOD
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Alairas feltétele: -

Erdemjegy megszerzésének feltétele: sikeres kontakt vizsga és sikeres féléves projektfeladat
teljesitése.

KOTELEZO IRODALOM / OBLIGATORY MATERIAL

Roland Siegwart, Illah Reza Nourbakhsh, Davide Scaramuzza: Introduction to Autonomous
Mobile Robots (Second Edition), The MIT Press, 2011, ISBN: 9780262015356

FiTenth Autonomous Racing Cars, University of Pennsylvania, 2024, online tananyag, elérhetG:
roboracer.ai/course.html

A targy Moodle oldalan talalhaté anyagok: szelearning.sze.hu

AJANLOTT IRODALOM / RECOMMENDED MATERIAL
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