ﬂ! SZE}SQ\%ENYI Automatizalasi Tanszek
o EGYETEM

Targytematika / Course Description
Robotok iranyitasa

NGB_AU049 1

Targyfelelés neve /

Teacher's name: dr. Botzheim Janos Félév /| Semester: 2015/16/2
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Assesment: Vizsga

Targy heti 6raszama / Targy féléves 6raszama /

Teaching hours(week): 2/1/1 Teaching hours(sem.): 0/0/0

OKTATAS CELJA / AIM OF THE COURSE

A targy célja, hogy attekintse a robotok iranyitasanak elméleti és gyakorlati alapjait gyarté és mobilis robotok esetén.

TANTARGY TARTALMA / DESCRIPTION

A tananyag fobb részei:

1-3.Bevezetés. Robot kinematika, robotok geometriai dttekintése, transzformaciok, inverz geometriai feladatok.
4-6.Robotok dinamikus modellje. Palyatervezési problémdk. Robotok mozgasanak iranyitdasa.

7-9.Adaptiv robotiranyitasok, erdiranyitdsok. Pontossag és a valosidejiiség problémai. Gyarto robotok szimulacidja.
9-11.Bevezetés a mobil robotikaba. Mobil robotok leirasa, mozgas jellemzdk. Hajtdasok és szenzorrendszer.

12-14.Navigacio, utvonaltervezés és akadalykertilés. Mobil robotok szimulacioja.

SZAMONKERESI ES ERTEKELESI RENDSZERE / ASSESMENT'S METHOD

Koll.

KOTELEZO IRODALOM / OBLIGATORY MATERIAL

Lantos Béla: Robotok iranyitasa, Akadémiai Kiado, 2002.

www.sze.hu/~ballagi oldalon kozzétett példak, kiegészitések.

Kulcsar Béla: Robottechnika, LSI Informatikai Oktatokozpont, Budapest, 1999.

Phillip John McKerrow: Introduction to Robotics, Addison-Wesley, 1991.

Peter Cork: Robotics, Vision And Control: Fundamental Algorithms In Matlab (Springer Tracts In Advanced
Robotics), Springer, 2011.
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