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Számonkérés 

módja: 
Évközi jegy 

A tananyag 

Oktatási cél: A hallgatók megismerkednek a nemlineáris rendszerek és robotok irányítási módszereivel. 
 

Tematika: Lineáris és nemlineáris rendszerek, egyensúlyi állapotok, linearizálási módszerek, pályakövető 

szabályozás, referencia pálya generálás, stabilitás analízis (Ljapunov módszerek), állapotteres irányítás, robotkarok 

irányítása sebesség és nyomaték bemenetekkel. 

 

Féléves ütemezés: 

Oktatási hét 

(konzultáció) 
Témakör 

1. Bevezetés, lineáris és nemlineáris rendszerek. 

2. Egyensúlyi állapotok, munkaponti linearizálás. 

3. Egzakt linearizálás. 

4. Pályakövető szabályozás, referencia pálya generálás. 

5 Gyakorló példák. 

6. Egyensúlyi pontok stabilitása, definíció, példák. 

7. Egyensúlyi állapotok stabilitása, Ljapunov első módszere, példák. 

8. Egyensúlyi állapotok stabilitása, Ljapunov második módszerek, példák. 

9. Gyakorló példák. 

10. Lineáris rendszerek állapotteres irányítása. 

11. Állapotteres irányítás, megfigyelő tervezés. 

12. Robotkarok irányítása sebesség és nyomaték bemenettel.  

13. ZH 

14. pótZH 

Félévközi követelmények 

A félév végén egy zárthelyi dolgozat megírása legalább elégséges osztályzattal. 

Zárthelyi dolgozatok 

Oktatási hét 

(konzultáció) 
Témakör 

13 ZH a félév anyagából. 

14 pótZH a félév anyagából. 

Jelöljön ki egy 

elemet. 
 

A félévzáró érdemjegy kialakításának módszere 
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Eredmény  Osztályzat 

89%-100% kíváló (5) 

76%-88<% jó (4) 

63%-75<% közepes (3) 

51%-62<% elégséges (2) 

0%-50<% elégtelen (1) 

 

Pótlás módja 

A ZH pótolható az utolsó oktatási héten, illetve a pótlási héten. 

 

Vizsga módja 

Szöveg beírásához kattintson ide. 

Vizsgajegy kialakítása 

Az egyes érdemjegyek ponthatária 

Irodalom 

Kötelező:  

Az elearning.uni-obuda.hu oktatási portálon lévő elektronikus oktatási anyagok. 
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