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Ellen6rz6 kérdések
Teljes robot témakor (I-1V)

2015

Altaldnos

. Mit jelent az adaptacids képesség?

. Mi a kilonbség robotok és automatak kozott?

. Mit neveziink aktiv szenzornak?

. Mit nevezlink passziv szenzornak?

. Milyen jellemz8i vannak az infrareflexids szenzorokon alapulé akadalydetektaldasnak?
. Milyen jellemz6i vannak az kameraképen alapuldé akadalydetektalasnak?

. Mi a strukturdlt megvildgitas, és mire haszndljak?

Légi robot

. Navigaciéban mit jelent a ‘Heading’ illetve ‘Bearing’, és mikor tekinthetjik 6ket egyenlének?
. Milyen hatdsa van a szélnek a robotrepulére?

. Miért kell fordulépont radiuszt alkalmazni robotrepiilégépek esetén?

. Mi az el6nye a Fuzzy szabalyzasnak a klasszikus pl. P tipusu szabdlyzékkal szemben?
Foldi robot

. Mit neveziink ismert terepen térténd navigacidonak?

. Mit neveziink ismeretlen terepen torténdé navigdcionak?

. Mi a hulldm-tovabbterjesztéses navigacid, és mik a jellemzgi?

. Hogyan m(ikodik a hulldm-tovdbbterjesztés ?

. Mi a szabaly alapu navigacid és mik a jellemz6i?

. Hogyan m(kodik a szabdly alapu navigdcio?

. Mi az 6ntanuld navigdcié és mik a jellemzéi?

. Hogyan m(ikodik az 6ntanulé navigacid, miben kilonbozik a szabaly alaputél?

. Mely navigdcios algoritmusok taldljdk meg az utat, ha létezik?

. Mely navigdcié adja meg a legrovidebb Utvonalat?



