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Szabalyzasok alapjai a robotikaban bevezeto tanfolyam kozépiskolasoknak
Célcsoport: 9-12. kdzépiskolas évfolyam
Résztvevok szama: 20 £6

Idétartam: 3 vagy 2 napon keresztiil 5 vagy 7,5 6ra augusztus utolso hetében (augusztus 26.-31. kozott,
egyeztetve)

Helyszin: Az Obudai Egyetem o6budai vagy VIII. keriileti Tavaszmezd utcai telephelyén, vagy a
kozépiskola altal biztositott helyszinen.

Igényelt eszkozok: A LEGO készleteket (5 darab diak és 1 darab oktatéi) az Obudai Egyetem biztositja,
sziikséges még 1 darab kivetitd és 5 darab laptop vagy tablet a készletek programozéasahoz, ezt tovabbi
egyeztetés alapjan a kozépiskola és/vagy az egyetem biztositja.

Oktaté: Varga Arpad egyetemi tanarsegéd, varga.arpad@uni-obuda.hu, +36-20-37-77-921, igazgato,
Obudai Egyetem Robottechnikai Szakkollégium

Tematika:

Az els6, gyartasban alkalmazott robotok még ,buta”, érzékelok és intelligencia nélkiili
automatak voltak (és néhol még ma is csak azok), azaz csak ugyanazon miiveletsor ismétlésére voltak
alkalmasak, attdl fiiggetleniil, hogy megvalosult-e az a miivelet célja, amelynek a végrehajtisara
programoztak ¢ket vagy sem (pl. egy ilyen ,,buta” robot akkor is megprobalja felvenni és futdszalagra
tenni a munkadarabot, csomagot, ha az nincs is ott). A robotok intelligenciaval valo ellatasat a robotok
vezérléaramkoreivel megvaldsitott vagy vezérld szamitogépeire irt kiilonféle szabalyzdalgoritmusok
hasznalataval kezdték meg. Egy szabalyz6 vagy szabalyzoalgoritmus a robot értékeldi segitségével
folyamatosan figyeli, hogy megvalosult-e az elvart cél vagy kivant érték, ha pedig eltérést tapasztal az
elvart értékhez képest, akkor a robot rogton beavatkozik, hogy rogton minimalizalja az eltérést a kivant
¢s a megvalosult érték kozott.

A szabalyzasok altalanositott elvét (az eltérés figyelése az elvart értékhez képest és beavatkozas
az eltérés kikiiszobolésére, kompenzalasara) a robotika mellett szamos teriileten hasznaljak: pl. egy
teriiletet figyeld, lebegd dron vagy kvadrokopter akkor is egy helyben marad, ha i) a sz¢l, mert a GPS
helymeghatarozo szenzora segitségével érzékeli, ha sodrodni kezdene, és a rotorok fordulatszamanak
valtoztatdsaval rogton kompenzalja az eltérést a kivant és a mért pozicio kozott.

A gyakorlatban hasznalt szabalyzasok koziil a legelterjedtebb az 6n. PID (proporcionalis-
integralo-differenciald) szabalyzo, amelynek a szoftveres megvalositisa igen egyszeri, 5-6 kodsorral,
utasitdssal megirhatdé  Pythonban vagy akar grafikus, egyszerisitett, Scratch alapu
fejlesztokornyezetekben is.

Tanfolyamunk célja, hogy a LEGO Educational Spike Prime épitokészletek segitségével a
didkok fogalmat nyerjenek a szabalyzasok elvérdl és jelentdségérdl, mikozben maguk épitik meg,
programozzak és probaljak ki az ,,intelligensen” szabalyozott miikddésii robotot.

Nemzeti

N KULTURALIS ES INNOVACIOS Tehetség Program
MINISZTERIUM



https://rosz.uni-obuda.hu/
https://www.facebook.com/oerosz
mailto:varga.arpad@uni-obuda.hu

= Obudai Egyetem Robottechnikai Szakkollégium
R25z https://rosz.uni-obuda.hu/
@ee® | hitps:// www.facebook.com/oerosz

CHOCOIATECS
( MOKIES

1. Abra: A Robottechnikai Szakkollégium LEGO Robot inventor készletbdl épitett
haromkerekii mobil robotja parhuzamosan lekoveti egy kor alapteriiletii doboz falat
(video: https://youtube.com/shorts/JHP_gIMmtBk?si=frSuNIbxNIf J1G6). A robot az
ultrahangos tavolsagérzekeld segitségével folyamatosan dsszehasonlitja a kivant és az
aktualis faltavolsagot.

repeat until K4 > EXN
set[fdto t + dt
| set PNt to  ultrasonic sensor distance
setto Setpoint_distance - measured_distance
set (MR to int_sum + eror * dt
set ORI arMd to  error - error_prev / dt
’setto error
set PR N R to  error_derivative_filtered + dt /
‘
set RIS to kP * error
\
set IEEIEM to  KI = int_sum

set DRI to KD = error_derivative_filtered

set [SINCIEFIEIRd to  P_channel + I_channel + D_channel

+ dt / T_fiter = error_derivative - error_derivative_filtered

2. Abra: Részlet a grafikus programozasi kornyezetben megvalésitott PID algoritmusrol.
A tanfolyam tervezett menetrendje:

1. Alkalom: Ismerkedés a LEGO fejlesztokdrnyezetével grafikus vagy szdveg lizemmodban,
differencialhajtast, haromkerekes mobilrobot-modell épitése.

2. Alkalom: Bevezetd a PID szabalyzodalgoritmusba. Annak megvalositasa, hogy a robot egy
meghatarozott  tavolsagot tartson egy eldtte 1évé  akadalyhoz  képest, 1d:
https://www.facebook.com/oerosz/videos/721806853019879/.
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A robot szabalyzoéalgoritmusanak modositasa oly modon, hogy egy falat legyen képes kdvetni
parhuzamosan, 1d: https://youtube.com/shorts/JHP gIMmtBk?si=frSuNIbxNIf J1G6
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