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Valtozé geometrigju mobilrobotok iranyitasa terepviszonyok kozoétt

A technika fejl6désével a mobilrobotok alkalmazasanak lehetésége és piaca
folyamatosan szélesedik érintve a hadviselés miszaki kérdéseit is. A valtozé
geometriaju mobil robotok kerékatmérdjiknél is nagyobb akadalyon keresztil tudnak
haladni igy alkalmazasuk szélsdséges terepviszonyok kozo6tt és a hadiiparban
jelentds. Az altalanos tavvezérlési vagy palyatervezé megoldasok és robotiranyitasi
mdbdszerek nem veszik figyelembe és nem optimalizaljdk a robot geometrigjat.
Cikklinkben bemutatunk egy altalanos alacsony szinti mobilrobot irdnyitasi
mébdszert, amely a robot geometriajat adaptivan optimalizélja energiafogyasztasra,
stabilitasra vagy kerékcsuszasra. Uj megkdzelitésii médszeriink visszacsatolast ad a
palyatervezés és a felsé szintl robotiranyitas felé.



