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A tananyag

Oktatasi cél: A hallgatok megismerkednek az allapotteres iranyitassal, a nemlinearis rendszerek és
robotok irdnyitasi modszereivel.

Tematika: Linearis és nemlinearis rendszerek, egyensulyi allapotok, allapotteres iranyitas, linearizalasi
modszerek, palyakovetd szabalyozas, referencia palyageneralas, stabilitdas analizis (Ljapunov
modszerek), allapotteres irdnyitas, robotkarok iranyitasa sebesség és nyomaték bemenetekkel.

Féléves litemezés:

Oktatasi h.ét Témakor
(konzultacid)

1. Bevezetés, linearis és nemlinearis rendszerek.

2. Egyensulyi allapotok, allapotvisszacsatolas.

3. Allapotmegfigyel®, alapjel miatti korrekcio.

4. Terhelésbecslés, példak.

5 Munkaponti linearizalas, egzakt linearizalas.

6. Palyakoveto szabalyozas, referenciajel generalas.

7. Gyakorld példak.

8. Egyensulyi allapotok stabilitasa, definiciok, példak.

9. Ljapunov els6 modszere.

10. Ljapunov masodik modszere.

11. Robotok iranyitasa sebesség bemenettel.

12. Robotok iranyitasa nyomaték bemenettel, kiszamitott nyomatékok modszere.

13. Vizsgaméres.

14. Potmérés.

Félévkozi kovetelmények

Vizsgamérés teljesitése legalabb elégséges osztalyzattal, a laborok 70%-n valo jelenlét.

Zarthelyi dolgozatok

Oktatasi hét

(konzultacio) Témakor

A félévzaro érdemjegy (é) kialakitasanak modszere
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Eredmény Osztalyzat

45-50 kivalo (5)
38-44 j6 (4)

32-37 kozepes (3)
26-31 elégséges (2)
0-25 elégtelen (1)

Potlas modja

A vizsgamérés potolhatd az utolso oktatasi héten, illetve a potlasi héten.

Vizsga médja

Vizsgajegy kialakitdsa

Irodalom

Kotelez6:

Az elearning.uni-obuda.hu oktatasi portalon 1év6 elektronikus oktatasi anyagok.
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