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Iranyitasi Rendszerek és Robotok

A szabalyozési hurok. A szabalyozasi hurok részeinek leirasa. Kézi szabalyozas.

A mintavételezett szabalyozok implementalasi kérdései. Mintavétel megvalasztasa, Shannon
tétel.

A mintavételezett szabalyozok implementalasi kérdései. Digitalis sziirés. Szamitasi
pontossag, Szamitasi id6. A szabalyozasi algoritmus implementalasa mellett fellépd
feladatok.

A PID tipusu szabalyozok. A P szabalyoz6. A PD szabalyozo.

A PID tipusu szabalyozdk. A Pl szabalyozo.

A PID tipusu szabalyozok. A PID szabélyoz6

A PID szabalyozok megvalositasa miiveleti erésitékkel.

A szabalyozasok hatdsa az allandosult allapotra. Alapjelkovetés problémaja. A korerdsités és
az integratorok hatasa.

A szabalyozasok hatdsa az allandosult allapotra. A zajelnyomas problémaja. A korerdsités €s
az integratorok hatasa.

A szabalyozok tervezése. A probléma megfogalmazésa. P6lus-Zérus kiejtés elve.
Visszacsatolas.

A szabalyozok tervezése. A probléma megfogalmazésa. Referenciamodell alapu tervezés.

A masodfoku lengérendszer. Altaldnos alak. Idétartoméanybeli tranziens mindségi jellemzok.
Az egyenaraml motor kaszkad szabalyozasa. A motor modellje. Bels6é aramszabalyozasi
hurok.

Az egyenaraml motor kaszkad szabalyozasa. A kaszkad szabalyozas elve. Az aram,
sebesség- és pozicio szabalyozasi hurkok.

Mobilis robotok modellezése. Kerekek, a robot felépitése, kinematikai modell, keréksebesség
— robotsebesség transzformacio.

Mobilis robotok kinematikai modellje, palyatervezés mobilis robotoknak.

Mobilis robotok kinematikai modellje, mobilis robotok ponttol pontig iranyitasa.

Haldzati adattorlodas kivédése, a szamitdgép haldzat, mint iranyitott folyamat,
kommunikéciés mindségi jellemzok.

Haldzati adattorlodas kivédése, a torlddas detektalasa és merése, torlodas kivédésre
alkalmazott end to end szabalyozasi algoritmusok.



