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Oktatdsi cél: A hallgatok megismerkednek a nemlinearis rendszerek és robotok irdnyitasi modszereivel.

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

Féléves litemezés:

Oktatasi hét Témakor
(konzultacid)
1. Bevezetés, linedris és nemlinearis rendszerek.
2. Egyensulyi allapotok, munkaponti linearizalas.
3. Egzakt linearizalas.
4. Pélyakovetd szabalyozas, referencia palya generalas.
5 Gyakorl6 példak.
6. Egyensulyi pontok stabilitasa, definicio, példak.
7. Egyensulyi allapotok stabilitasa, Ljapunov els6 mddszere, példak.
8. Egyensulyi allapotok stabilitasa, Ljapunov masodik modszerek, példak.
9. Gyakorl6 példak.
10. Linearis rendszerek allapotteres iranyitasa.
11. Allapotteres iranyitas, megfigyel6 tervezés.
12. Robotkarok iranyitasa sebesség és nyomaték bemenettel.
13. ZH
14. potZH

Félévkozi kovetelmények

A félév végén egy zarthelyi dolgozat megirasa legalabb elégséges osztalyzattal.

Zarthelyi dolgozatok
Oktatasi hét Témakér
(konzultacio)
13 ZH a félév anyagabol.
14 pOtZH a félév anyagabol.
Jeloljon ki egy
elemet.

A félévziro érdemjegy kialakitasanak modszere
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Eredmény Osztalyzat

89%-100% kivalo (5)
76%-88<% j6 (4)
63%-75<% kozepes (3)
51%-62<% elégséges (2)
0%-50<% elégtelen (1)

Potlas médja

A ZH poétolhat6 az utolsé oktatasi héten, illetve a potlasi héten.

Vizsga médja

Szoveg beirdsdhoz kattintson ide.

Vizsgajegy kialakitdsa

Az egyes érdemjegyek ponthataria

Irodalom

Kotelezo:

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

Ajanlott:

Richard M. Murray, Zexiang Li, S. Shankar Sastry, A Mathematical Introduction to

Robotic Manipulation, CRC Press, Inc. Boca Raton, FL, USA 1994

Bruno Siciliano, Lorenzo Sciavicco, Luigi Villani, Giuseppe Oriolo, Robotics: Modelling, Planning and
Control, Springer Publishing Company, Incorporated 2008

Kevin M. Lynch and Frank C. Park, Modern robotics: Mechanics, Planning, and Control, Cambridge
University Press, 2017

Egyéb segédletek:

Egyéb segédletek felsorolasa, elérhetdségiik megnevezése (pl.: http://nik.uni-obuda.hu/oop)
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