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Játéktervezési, döntéshozási rendszer tervezése és megvalósítása robot hoki 

játékokra 
 
 
A kooperáló mobilis robotok irányítási rendszereinek tervezése napjainkban a robot 
irányítások témaköréhez tartozó kutatások egyik legfontosabb vonulatát képezik. A 
megvalósított algoritmusokat tesztelhetjük focizó, hokizó robotikai alkalmazásokon. 
A diplomadolgozat célja egy hokizó robotcsapat stratégiájának kidolgozása, 
implementálása. A diplomatervez� alkalmazhat fuzzy, prediktív döntéshozási 
módszereket, játékelméleti módszereket.  
Elvégzend� feladatok: 
- Két, csapatvezérléshez alkalmazható döntéshozási algoritmus kidolgozása, 
implementálása. 
- Az algoritmus tesztelése szimulációkkal 
- Az algoritmusok tesztelése valós id�ben 
A kidolgozott programot a diákok az Irányítástechnika Laboratóriumban rendelkezésre 
álló robot hoki csapaton tesztelik. 
A feladat megoldásához szükséges C++/VisualC és/vagy C#/.NET programozási ismeret, 
alapszint� irányítástechnikai, mesterséges intelligencia ismeretek. 
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Korszer� képfeldolgozási módszerek robot hoki játékokra 

 
 
A kooperáló mobilis robotok irányítási rendszereinek tervezése napjainkban a robot 
irányítások témaköréhez tartozó kutatások egyik legfontosabb vonulatát képezik. A 
megvalósított algoritmusokat tesztelhetjük focizó, hokizó robotikai alkalmazásokon. 
A diplomadolgozat célja minta és forma felismerési algoritmusok kidolgozása, valamint 
videó archiválási, közvetítési rendszer tervezése és megvalósítása hokizó mobilis 
robotcsapatoknak. 
Megvalósítandó feladatok: 
- Nagy pontosságú pozíció detektálási algoritmusok kidolgozása mozgó mobilis robotra. 
- Interneten elérhet� on-line videó közvetít� rendszer megvalósítása játékok vetítésére. 
- Videó és játék archiválási rendszer tervezése és megvalósítása a már lejátszott játékok 
tárolására analízisére. 
 
A kidolgozott programot a diákok az Irányítástechnika Laboratóriumban rendelkezésre 
álló robot hoki csapaton, IP kamerákon tesztelik. 
A feladat megoldásához szükséges C++/VisualC és/vagy C#/.NET programozási ismeret, 
alapszint� képfeldolgozási ismeretek. 
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Mesterséges intelligencia módszerek robotirányítási alkalmazásokkal 

 
 
A korszer� robotirányítási rendszerekben a legnagyobb bizonytalansági tényez�t a 
robotokban fellép� súrlódási er� jelenti. A robotok nagy pontosságú pályakövetési 
feladatának megvalósításához az irányítási algoritmusban figyelembe kell vegyük a robot 
csuklóiban fellép� súrlódást is. 
Elvégzend� feladatok: 
- Súrlódás identifikáció kidolgozása neurális hálózatok alkalmazásával. 
- Az eredményül kapott neuronháló beépítése irányítási algoritmusba. 
- Az irányítási algoritmus tesztelése szimulációkkal 
- Az irányítási algoritmus tesztelése valós id�ben 
A kidolgozott programot a diákok az Irányítástechnika Laboratóriumban SCARA típusú 
robotkaron és pneumatikus pozícionáló berendezésen tesztelik. 
A feladat megoldásához szükséges C++/VisualC és/vagy C#/.NET, valamint Matlab 
programozási ismeret, alapszint� irányítástechnikai, mesterséges intelligencia ismeretek. 
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