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1. Kódadó, inkrementális adók, előnyök hátrányok, rajz. 

2. Ceruza mozgatása robotkarral: 

 



 
3. Egy mobil robot 3 kerekű omnidirekcionális hajtással rendelkezik. Határozza meg az egyes 

kerekek sebességét a következő esetekben:  

 𝑣 =  𝑣𝑥 =  2 𝜔 = 0 

  
 

Kiegészítő ábrával együtt, ahol az egyes kerekek sebességvektorai is ábrázolva 

vannak. 

 
4. Redukált láthatósági gráf: legrövidebb út, élek berajzolása, pontok berajzolása az ábrába. (pl. 

reflex csúcspontok, bitangens élek). 

5. Elméleti feladat: kaszkád szögsebesség szabályzás: amire emlékszem: PI szabályzó Ti-je, van-e 

statikus hiba, motor átviteli függvénye, áram szabályozás esetén Ti mennyi lenne. 

6. FOXBORO szabályzó: ábra, átviteli függvénye, határ mekkora legyen, illetve programkód. 



7. Robotkarok mozgatásánál milyen koordinátarendszerek vannak, hogyan lehet változtatni, új 

koordinátarendszerbe tolni? 


