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A tantargy neve: Autondm robothelikopterek Utkdzésmentes iranyitasa
Melyik teriilethez tartozik: Szabadon felvehet6 tantargy.

A tantargy kreditértéke: 6 kredit

Felel6s el6ado: Mester Gyula

A tantargy célja: Megismertetni a hallgatokat a négy rotoros robothelikopterek kinematikai és
dinamikai modelljével, navigacidjaval és litkozésmentes iranyitasaval.

Teljesités modja: beszamolo, az értékelés fajtaja: haromfokozatu.

A tantargy felvételének el6feltételei: intelligens robotok.

A tantargy tartalma:

Négy rotoros autonom robothelikopter kinematikai és dinamikai modelljének attekintése, fejlesztése
¢s alkalmazasa stabilitasi, mozgastervezési és mozgashatékonysagi szempontokbol.

Négy rotoros autondém robothelikopter iitkozésmentes navigacidja €s palyatervezése.

Négy rotoros autondm robothelikopter iranyitasa, az irdnyitasi modellek attekintése, 0sszehason-
litasa, fejlesztése ¢€s alkalmazasa hatékony mozgastervezési szempontokbol.

Négy rotoros autondém robothelikopter iitkozésmentes mozgasanak mozgas szimulacidja.
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A kurzus teljesitésének feltételei:

A félév elismerésének feltétele: az 6rak rendszeres latogatasa, a 3 ZH-bol legalabb 2 ZH teljesitése
legalabb 7-7 ponttal. Minden ZH-n 10 pontot lehet kapni, a dolgozatok pontszamainak dsszege al-
apjan a mindsités: 0-13 pontig nem felelt meg (1), 14-22 pontig megfelelt (3), 23-30 pontig kivalo-
an megfelelt (5). A ZH-kat egyszer lehet javitani.
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