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Jatéktervezési, dontéshozdsi rendszer tervezése és megvaldsitasa robot hoki
jatékokra

A kooperdl6 mobilis robotok irdnyitdsi rendszereinek tervezése napjainkban a robot
irdnyitdsok témakoréhez tartozd kutatdsok egyik legfontosabb vonulatat képezik. A
megvaldsitott algoritmusokat tesztelhetjiik focizd, hokizé robotikai alkalmazasokon.

A diplomadolgozat célja egy hokizé6 robotcsapat stratégidjanak kidolgozasa,
implementédldsa. A diplomatervezé alkalmazhat fuzzy, prediktiv dontéshozdsi
modszereket, jatékelméleti modszereket.

Elvégzend6 feladatok:

- Két, csapatvezérléshez alkalmazhat6 dontéshozasi algoritmus kidolgozésa,
implementalasa.

- Az algoritmus tesztelése szimuldcidkkal

- Az algoritmusok tesztelése valds idében

A kidolgozott programot a didkok az Irdnyitdstechnika Laboratériumban rendelkezésre
all6 robot hoki csapaton tesztelik.

A feladat megoldasdhoz sziikséges C++/VisualC és/vagy C#/.NET programozasi ismeret,
alapszintli irdnyitastechnikai, mesterséges intelligencia ismeretek.
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Korszerl képfeldolgozasi médszerek robot hoki jatékokra

A kooperdl6 mobilis robotok irdnyitdsi rendszereinek tervezése napjainkban a robot
irdnyitdsok témakoréhez tartoz kutatdsok egyik legfontosabb vonulatat képezik. A
megvaldsitott algoritmusokat tesztelhetjiik focizd, hokizé robotikai alkalmazasokon.

A diplomadolgozat célja minta és forma felismerési algoritmusok kidolgozdsa, valamint
videé archivalasi, kozvetitési rendszer tervezése €s megvaldsitisa hokizé mobilis
robotcsapatoknak.

Megval6sitando feladatok:

- Nagy pontossdgu pozici6 detektélasi algoritmusok kidolgozdsa mozg6 mobilis robotra.

- Interneten elérhetd on-line vided kozvetitd rendszer megvaldsitasa jatékok vetitésére.

- Video és jaték archivialasi rendszer tervezése és megvaldsitdsa a mar lejatszott jatékok
taroldsdra analizisére.

A kidolgozott programot a didkok az Irdnyitdstechnika Laboratériumban rendelkezésre
all6 robot hoki csapaton, IP kamerdkon tesztelik.

A feladat megoldasdhoz sziikséges C++/VisualC és/vagy C#/.NET programozasi ismeret,
alapszintli képfeldolgozasi ismeretek.
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Mesterséges intelligencia modszerek robotirdnyitdsi alkalmazasokkal

A korszerli robotirdnyitdsi rendszerekben a legnagyobb bizonytalansigi tényezdt a
robotokban fellépd surlddasi erd jelenti. A robotok nagy pontossdgu pdlyakovetési
feladatdnak megvaldsitdsdhoz az irdnyitasi algoritmusban figyelembe kell vegyiik a robot
csukldiban fellépo surlodast is.

Elvégzend6 feladatok:

- Surlédaés identifikacio kidolgozdsa neuralis hdlézatok alkalmazésdval.

- Az eredményiil kapott neuronhal6 beépitése irdnyitasi algoritmusba.

- Az irdnyitdsi algoritmus tesztelése szimuldciokkal

- Az irdnyitési algoritmus tesztelése valos iddben

A kidolgozott programot a didkok az Irdnyitdstechnika Laboratériumban SCARA tipusu
robotkaron és pneumatikus poziciondlé berendezésen tesztelik.

A feladat megolddsdhoz sziikséges C++/VisualC és/vagy C#/.NET, valamint Matlab
programozasi ismeret, alapszintli irdnyitastechnikai, mesterséges intelligencia ismeretek.
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