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Vizsgalt probléma Hallgato feladatai

Az autonom parkolasi feladat elvégése nem csak a jarmiivezetok idomegtakari-
tdsa szepontjabdl lenne elényds, hanem csékkenthetd lehetne a parkoldhelyek . Végezzen irodalomkutatast anholonom mechanikai rendszerek, gumimodellek és alulaktualt
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mérete is, hiszen az utasok madshol is kiszallhatnanak ezédltal a jarmiivek ko- rendszerek szabalyozasa temakorben!

zelebb allhatnak egymashoz. A ma létezo technologiak érzékelési pontossaga
(ultrahangos szenzor) vagy egyéb limitaciok miatt (nem megfelle6 GPS jel
épiileten beliil) nem alkalmasak parkoléhézakban torténé pontos parkolds ki- . Készitsen szabalyozot, mely egy adott palydn tartja a jarmtvet!
vitelezésére.

. Allitson fel egy megfelel6 mechanikai modellt, mellyel jol vizsgalhato egy jarmi parkolasal

. Konstrualjon a parkolasi hibat jol méré mérészamot!

. Vizsgalja meg a szabdlyozé hibajat alacsony sebességnél!

. A munkajat foglalja 0ssze magyar és angol nyelven!

. Készitsen posztert!

Megszerezheto tudas és készségek

Megfelel6 jarmi és kerékmodell segitségével a palyatervezd algoritmus és a
szabalyozoé is pontosabban kozelitheti a valosagot, ezzel alkalmassa teheto egy

szuk helyre torténo parkolasi feladat elvégésére. Ezzel lehetové téve a hasznos
tér novelését a vilag ingatlanjaiban. e A jarmidinamikaban fontos szerepet jatszo mechanikai modellek készségszintli ismerete

e Kiilonboz6 mechanikai és matematikai diszciplinak kombinalasanak képessége

e Analitikus és algoritmikus gondolkodas a szimbolikus és numerikus szoftverhasznalathoz

e Dokumentacid és prezentacié készités
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