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TEMA

A zsonglérkodés igen hosszu torténetre tekint vissza, mar az okori kulturakbol is vannak emlékek ezzel
kapcsolatban.  Rendkiviil sok fajta eszkozzel lehet zsonglérkédni, de ezek koziil a legismertebb talin a
labdakkal valé zsonglérkddés.

A robotok igen sokrétien alkalmazhatoak, igy nem csoda, hogy ma mar taldlhatunk zsonglérkéds robotokra
is példat (video: https://www.youtube.com/watch?v=9asDO_1A27U). Ahhoz, hogy egy robot megfelelGen
dobja el a labdékat, sziikséges egy szabalyozé algoritmust megalkotni, amellyel a robot a labdat egy elére
megadott palyagérbén gyorsithatja fel, ami utan elengedve a labdéat, eldobja azt.

A cél egy olyan szabalyozo algoritmus megalkotéasa, amely képes kezelni a paraméter bizonytalansigot.

ELVEGZENDO FELADATOK

e egy zsonglér robot mechanikai modelljének elkészitése
e az eldobas palyagorbéjének megtervezése

e a rendszer mozgasegyenletei alapjan egy szabalyozé algoritmus tervezése
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AMIKET MEGTANULHATSZ

e robotok szabalyozasi modszereinek alkalmazésa

e tobbtest-dinamikai rendszerek mozgasanak szimuldlasa

e programozis MATLAB, Mathemathica nyelveken
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