A tantargy adatlapja

1. A képzési program adatai
1.1 Fels6oktatasi intézmény

1.2 Kar
1.3 Intézet
1.4 Szakterilet

1.5 Képzési szint Alapképzés

Babes—Bolyai Tudoméanyegyetem
Matematika és Informatika
Magyar Matematika és Informatika Intézet

Szamitogepek és informéacio-technologia

1.6 Szak / Kepesites Informaciomérnoki (magyar nyelven)

2. A tantargy adatai
2.1 Atantargy neve (U)  Ropotika és intelligens agensek
(en)
(ro)

Robotics and intelligent agents

Robotica si agenti inteligenti

2.2 Az elbadasért

felelds tanar neve

2.3 A szeminariumért

felelds tanar neve

2.4 Tanulmanyi év 3 25Félév 6 2.6. Ertékelés
modja

Dr. Libal Andras, egyetemi docens

Dr. Libal Andras, egyetemi docens

2.8 A tantargy kodja MLM5193

3. Teljes becsult id6 (az oktatasi tevékenység feléves oraszama)

3.1 Heti 4 melybdl: 3.2
Oraszam cldadas

3.4 Tantervben 56 melybdl: 3.5
szerepld 0SSz- eldadas
Oraszam

A tanulmanyi id6 elosztasa:

Irésbeli 2.7 Tantargy
tipusa

2 3.3 szemina-
rium/labor

28 3.6 szemina-
rium/labor

A tankonyv, a jegyzet, a szakirodalom vagy sajat jegyzetek tanulmanyozasa

Konyvtarban, elektronikus adatbazisokban vagy terepen vald tovabbi tajékozddas

Szeminariumok / laborok, hazi feladatok, portofolidk, referatumok, esszék

kidolgozasa

Kotelez6

2LP

28

ora

24

23




Egyéni készségfejlesztés (tutorélas) 12

Vizsgak

Mas tevekenységek: .............

3.7 Total ore studiu individual

3.8 Total ore pe semestru

3.9 Numarul de credite

4. Elofeltételek (ha vannak)

4.1 Tantervi

4.2 Kompetenciabeli

5. Feltételek (ha vannak)
5.1 Az cldadas
lebonyolitasanak feltételei
5.2 A szeminarium / labor
lebonyolitasanak feltételei

69
125

Nincsenek

C/C++ programozas, Python programozas

Vetito, tabla

Vetit6, tabla, Robotika labor (Ozobotok, Cozmo robotok, sajat épitésii
egyszerii robotok, sajat épitésii complex robotok, Robotkar)

6. . Elsajatitando jellemzé kompetencidk
C2.1 Descrierea structurii si functionarii componentelor hardware, software si de

Szakmai

comunicatii

C5.2 Analiza, proiectarea, executarea si masurarea unor circuite electronice de

kompetenciak

complexitate mica/medie

C5.5 Proiectarea unor circuite electronice de complexitate mica/medie si de a le
implementa utilizand tehnici CAD

Transzverzalis

kompetenciak CT1 Comportarea onorabila, responsabila, etica, Tn spiritul legii pentru a asigura
reputatia profesiei

CT3 Demonstrarea spiritului de initiativa si actiune pentru actualizarea
cunostintelor profesionale, economice si de cultura organizationala

7. A tantargy célkitiizesei (az elsajatitando jellemz6 kompetenciak alapjan)

7.1 A tantargy altalanos
célkitizése

Megismertetni a didkokkal a robotika egyes kihivasait gy sajat épitésti
alacsony szinten programozhat6 egyszeriibb €s komplexebb robotokkal
mint zart csak bizonyos hozzaférést megengedé platformokkal.
Megismertetni a diakokkal a sok részecske szimul&cio alpajait és
Osszekotni ezt a sok robotbol all6 rendszer vizsgalataval.



7.2 A tantérgy sajatos A tantargy keretén belll megismeriink egy Arduino mikrokontroller

célkitlizései platform koreé épitett sajat fejlesztésii robotot, két kereskedelemben
kaphato robot platformot az Ozobotot és a Cozmot, valamint dolgozunk
majd egy sajat fejlesztésti komplex ARM chip kéré épitett robottal is.
Megtanuljuk a szimulaciok irdsat optimizalasat és futtatasat, valamint
Osszekotéset a robot raj mozgasaval. Ezenkivil bemutatunk egy preciz
szervomotorokkal vezérelt robotkart is es illusztraljuk rajta a PID kontroll
szlikségességét.

8. A tantargy tartalma

8.1 El6adas Didaktikai modszerek Megjegyzések

1. Bevezetés és motivacio, robotika alkalmazasa, két
fontos jelenlegi feladat a robotikaban: robotok és
emberek egyiittmiikddése és robot rajok Demonstralas
egylittmiikodése

2. Rovid bevezet6 az Arduinohoz. Sajat tervezésti

robot mozgatésa, motorok vezérlése Arduniorol motor Bemutato,
shielden keresztul, sebesség PWM kontrollja.
Szenzorok kiolvasésa: vonalkoveto és
tavolsagszenzorok.

Bemutato,

Demonstralas

3. Vonalkdvetés megvaldsitasa. Szenzorok
kalibralasa, mérési hibak kisziirése, kezelése. Allapot
leirasa. Lehetséges problémak nyomkdvetésnél. Sajat Demonstralas
pozicié megallapitasa.

Bemutato,

4. Akadalyelkeriilés megvalositasa. Ultrahang

szenzorok olvasasa, hibak sziirése. A mérés Bemutato,
eredménye, dontéshozatal. Lehetséges hibak, ezek
kijavitasa. Elakadas elkertiilése, a kbrnyezet
feltérképezése. Hibak a térképben.

5. Ozobot: nyomkovetés és akadalyelker(lés egy
robottal amit csak ez zart APIn keresztil tudunk
elérni. Miniaturizalési kihivasok. Demonstralas

Demonstralas

Bemutato,

6. Cozmo: egy phythonban programozhato robot.

Képfelismerés a robotikaban. A robot vilagrol alkotott Bemutato,
képe. A kornyezet atrendezése. Tobb robot Demonstralas
egylittmiikodése.

7. Sajat épitésti komplex robot bemutatasa.

Véletlenszerii bolyongas. Lévy flight bolyongas. Bemutatd,
Bolyongas akadalyelkeriléssel. A robot infravorgs
szenzorai akadalyelkeruléshez. Tébb robot kdzds
mozgéasa egy asztalon.

8. Sajat épitésti komplex robot: fény es szin szenzorok
a roboton. VVonalkdvetés. Vonalkovetés egy feedback
looppal (kamera) ahol a robot tudja valtoztatni a Demonstralas
palyat amin halad.

Demonstralas

Bemutato,



9. Bevezetés a szimulaciokba. Tobb agens szimulalasa

szamitogépen Brownian Dynamics modszerrel. Erék, Bemutato,

kolcsdnhatasi erdk, a felulettel vald kdlcsdnhatas
szimulalasa. A szimulacio optimizalasa és
felgyorsitasa Verlet listakkal.

10. Optikai akadalyok, akadalyelkerulés. Akadalyok

mikroszkopikus elrendezésben: kolloidalis és
bakterialis rendszerekben. Mozgas akadalyokon
keresztil.

11. Adadalyokkal val6 kdlcsonhatas. Hangyak és
feromonok problémaja. Biofilmeken mozgo
baktrériumok. Visszacsatolas megvaldsitasa
robotoknal egy kamera és egy TV képerny6
segitségével.

12. Aktiv fellletek szimulalasa és megvaldsitasa
robotokkal. Kutatasi eredmények bemutatasa és
targyalasa.

13. Swarm intelligence bevezetés, agensek sajat
algoritmusokkal. Komplex viselkedés megjelenése
egyszeril alkotoelemekbdl. Lehetséges applikaciok
raktarakban és kozlekedésben.

14. PID kontroll robtokarok mozgasahoz. Egy
complex sok szabadsagi fokkal rendelkez6 robotkar
mozgatasa és a PID kontroll illusztralasa.

Konyvészet

Jeremy Blum: Exploring Arduino
Simon Monk: Programming Arduino

Demonstralas

Bemutato,
Demonstralas

Bemutato,
Demonstralas

Bemutato,
Demonstralas

Bemutato,
Demonstralas

Bemutato,
Demonstralas

Roland Siegwart: Introduction to Autonomous Mobile Robots

Abishek Sharma: Swarm Intelligence
Len Pismen: Active Matter within and around us

8.2 Szeminarium / Labor

1. Arduino rendszer. Ultrahangos
tavolsagmérés. Analog jelek beolvasasa,
analdg vonalkovet6 IR szenzor beolvasésa,
kalibréalésa.

2. Arduino rendszer. Motorvezérlés shielddel,
DC motorok vezérlése, hasznalhaté PWM
tartomany mappelése. Robot mozgatasa
motorokkal.

3. Sajat épitésii robot: vonalkdvetés megvaldsitasa

az IR szenzor és a motorvezéslés segitségével.
Pélya teljesitése, problémak felderitése és
megoldasa.

Didaktikai médszerek

bemutatd,
demonstralas, sajat
aramkor épitese 2-3 f6s
csapatokban

bemutato,
demonstralas, sajat
aramkor épitése 2-3 fos
csapatokban

bemutato,
demonstralas, sajat
aramkor épitese 2-3 f6s
csapatokban

Megjegyzések




4. Sajat épitésti robot: akadalyelkertlés
megvalositasa az ultrahangos szenzor és a
motorvezesles segitségével. Palya teljesitése,
problémak felderitése és megoldasa.

5. Ozobot feladatok megoldésa, programozasa
mindharom maodszer segitségével. Ozobot és
vonalkdvetés, kodolvasas. Ozobot és
tavolsagméres és akadalyelkertilés.
Labirintusbdl Kijutas.

6. Cozmo robottal valé ismerkedés,
programozas block modszerrel és python
nyelvben. A cozmo &ltal felderitett vilag
megjelenitese, sajat tervezésii akadalyok
elhelyezése benne.

7. Véletlenszerii bolyongas sajat épitésii
robottal (Brownian és Lévy azaz run and
tumble mozgas). Aktiv rendszerek egyszerii
onszerzvezodése.

8. Fénykovetés sajat épitési robottal (gradiens
kovetése) valamint vonalkovetés
megvaldsitasa.

9. Brownian szimuléci¢ irasa és optimizalasaa
Verlet listaval. Onszervezzédés bemutatasa:
savok kialakulasa egy gyalogos atkel6
szimul&cidjaban.

10. Brownian szimul&ci6 irasa: akadalyok
kdzotti mozgas megvizsgalasa, pinning és
depinning atmenetek.

11. Aktiv feluleten valé mozgas szimulacioja.
Visszacsatolas a részecskék és a feliilet
kozott. A rendszer viselkedése. Az
Intermittens mozgas és a nagy hullamok
kialakulasanak a bemutatasa.

12. Aktiv anyagok spontan csomosodasa, az
akadalyok hatasa erre. Ennek a bemutatasa a
komplex robotokkal. Adatok kinyerése
robotokrol készilt videokbol.

13. Aktiv anyagokon végzett epidemioldgiai
szimulacidk. Standard SIR modell, hogyan
maodosul egy aktiv anyag rendszeren. Lokalis
algoritmusok hatasa az emergens globalis
viselkedésre.

bemutatd,
demonstralas, sajat
aramkor épitése 2-3 f6s
csapatokban

bemutato,
demonstralas, sajat
aramkor épitése 2-3 f6s
csapatokban

Prezentare,
demonstrare, lucru in
echipa (2-3 studenti)

bemutatd,
demonstralas, sajat
aramkor épitése 2-3 f6s
csapatokban

bemutatd,
demonstralas, sajat
aramkor épitése 2-3 f6s
csapatokban

bemutatd,
demonstralas, sajat
aramkor épitése 2-3 f6s
csapatokban

bemutatd,
demonstralas, sajat
aramkor épitése 2-3 f6s
csapatokban

bemutatd,
demonstralas, sajat
aramkor épitese 2-3 f6s
csapatokban

bemutato,
demonstralas, sajat
aramkor épitese 2-3 f6s
csapatokban

bemutato,
demonstralas, sajat
aramkor épitése 2-3 fos
csapatokban



14. PID kontroll bemutatasa szervé motorok bemutato,

segitségével. Robot kar mozgatasa PID demonstralas, sajat
kontrollal. aramkor épitése 2-3 f6s
csapatokban
Konyvészet

Jeremy Blum: Exploring Arduino

Simon Monk: Programming Arduino

Roland Siegwart: Introduction to Autonomous Mobile Robots
Abishek Sharma: Swarm Intelligence

Len Pismen: Active Matter within and around us

9. Az episztemikus kdzosségek képviseloi, a szakmai egyesuletek és a szakterllet reprezentativ

munkaltatoi elvarasainak dsszhangba hozésa a tantargy tartalmaval.

A kurzus anyaga relevans és a hallgatok altal felhasznalhat6 informéaciétartammal rendelkezik, kilondsen
ami a robotika jelenlegi kihivasait illeti. A hallgatok betekintést nyernek akitiv kutatasi tertiletbe is, a

swarm intelligence és a robotika hatarfeltletén.

10. Ertékelés

Tevékenység tipusa 10.1 Ertékelési 10.2 Ertékelési modszerek
Kritériumok
10.4 El6adés Az eléadasok soran Minden kérdés azonos
minden Gréan adott egy pontszamot ér egy quizen

quiz (1-5 kérdéssel) amire  belul, minden quiz azonos
1-10 pontot lehet kapni. maodon 10 pontot ér.
Az els6 orén jelenlétre

lehet pontot kapni.
10.5 Szeminarium / Minden laboron a A részfeladatok pontozasa
Labor laborfeladat megoldasa 20 adott a labor elején, tébb
pontot ér (részpontozassal labor esetén is lehetséges 2
részfeladatokra) extra pont szerzese plusz

(nehezebb) feladatok

megoldasaval az alap

feladatot kiegészitve
10.6 A teljesitmény minimumkovetelményei

10.3 Aréanya a végso
jegyben

30% a végso
jegybol

30% a vegso
jegybol

A quizek atlaga vizsga el6tt minimum 3.0 kell legyen, quizeket nem lehet potolni. A quizek és laborok
kozos atlaga (évkozi tevékenység atlaga) a félév vegén minimum 5.0 kell legyen, egy labort be lehet
potolni a félév kbzben egy elére egyeztetett potlasi idéponton. Az egyetemi kdvetelmény a 75%0s
laborjelenléttel minimum 4 jelenlétet kovetel meg a félév soran. Az irott vizsga minimum 5.0 kell legyen.
Az irott vizsgat Gjra lehet irni a potvizsgan az évkozi jegy megvaltozasa nélkil, akkor, hogyha a két leirt
feltétel a quizek atlagara és az evkozi tevékenység atlagara teljesil. A végsoé jegyben egyetlen egyszer van

kerekités alkalmazva.
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Az intézeti jovahagyas datuma Intézetigazgato
Dr. Andras Szilard egyetemi docens
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