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Csoport Id6épont Terem

1. csoport ea. és lab. Péntek 10:45-13:45 BA.1.10

2. csoport ea. és lab. Péntek 14:00-17:00 BA.1.10

Féléves utemezés

Okt. Datum Témakor Szamonkérés
hét
1. marc. Kovetelmények ismertetése. ROS -

3 bevezetés. Fejlesztékornyezet

felallitasa.
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Okt.

hét

10.

11.

12.

Datum

marc.
10

marc.
17

marc.
24

marc.

31

apr. 14

apr. 21

apr. 28

maj. 5

maj. 12

maj. 19

Témakor

Fejlesztokornyezet felallitasa.
Linux alapok. ROS 1 és ROS 2.
Egyszerl probakodok futtatasa.
ROS package. Az alapveté ROS
kommunikdcid, publisher és
subscriber implementalasa.

Python alapok. ROS kommunikacié
implementaciéjanak gyakorlasa,
példafeladatok megolddsa.

Robotikai alapfogalmak, da Vinci
sebészrobot programozasa
szimulalt kornyezetben 1.

Verziokovetés, Git. Projekt labor I.

Roslaunch, ROS paraméter
szerver. Rosbag.

Sajat tizenetek definidldsa. ROS
service, ROS action fogalma,
felhaszndlasa.

Kinematika, inverz kinematika,
szimulalt robotkar programozasa
csukld-, és munkatérben 1.

URDF, webes feluletek illesztése:
RosBridge és Roslib]S.

Kélméan-sziir6. Szenzoros adatok
gyljtése és feldolgozasa ROS
kornyezetben.

Szenzorfuzidé Kalman-szurdvel.
Odometria-IMU szenzorfuzio

Szamonkéreés

ZH1
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Okt. Datum Témakor Szamonkéreés
hét

implementécidja mobil robot

platformra.
13. maj. 26 Projekt labor II. ZH2
14. jan. 2 Kotelezd programok bemutatasa. Pot ZH
14+1. jan. 9 - Alairaspotlé: csak

kotprog

Warning

A félév soran az utemezés valtozhat!

Kovetelmények

Kotelezd program

 Bizonyitottan sajat munka
+ Ertékelhetd eredményeket produkéljon

» Pontozas: a megoldas teljessége, megfelel6 ROS kommunikacio alkalmazasa,
program célszerd szerkezete, az implementacio mindsége, a kod
dokumentalasa

Evkozi jegy

A jelenlét az 6rakon kotelez6 (min 70%).

A félév elfogadasanak feltétele, hogy mind a két ZH, mind a kotelez6 program
értékelése legaldbb elégséges. A két ZH koziil az egyik az utols6 héten

potolhato. Az alairdspétlé vizsga alkalmaval a kotelez6 program bemutatasa
poétolhatd.



. Félév végi jegy

\(Jegy = (ZH1 + ZH2 + 2 \times K6tProg) / 4\)
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Orarendi informaciok

Csoport

1. csoport ea. és lab.

2. csoport ea. és lab.

Id6épont Terem

Péntek 10:45-13:45 BA.1.10

Péntek 14:00-17:00 BA.1.10

Féléves utemezés

Okt. Datum

hét

1. marc.
3

2. marc.
10

3. marc.
17

4, marc.

24

Témakor

Kovetelmények ismertetése. ROS
bevezetés. Fejlesztékornyezet
felallitasa.

Fejlesztokornyezet feldllitasa.
Linux alapok. ROS 1 és ROS 2.
Egyszerl préobakoédok futtatasa.
ROS package. Az alapveté ROS
kommunikdcid, publisher és
subscriber implementalasa.

Python alapok. ROS kommunikdacio
implementdcigjanak gyakorlasa,
példafeladatok megoldasa.

Szamonkéreés
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Okt.
hét

10.

11.

12.

13.

14.

14+1.

Datum

marc.
31

apr. 14

apr. 21

apr. 28

maj. 5

maj. 12

maj. 19

maj. 26

jan. 2

jan. 9

Témakor

Robotikai alapfogalmak, da Vinci
sebészrobot programozasa
szimulalt kérnyezetben I.

Verziokovetés, Git. Projekt labor I.

Roslaunch, ROS paraméter
szerver. Rosbag.

Sajat tizenetek definidldsa. ROS
service, ROS action fogalma,
felhaszndlasa.

Kinematika, inverz kinematika,
szimulalt robotkar programozasa
csuklé-, és munkatérben I.

URDF, webes feliiletek illesztése:
RosBridge és Roslib]S.

Kéalméan-sziir6. Szenzoros adatok
gyujtése és feldolgozasa ROS
kornyezetben.

Szenzorfuzié Kalman-szirdvel.
Odometria-IMU szenzorfuzid
implementécidgja mobil robot
platformra.

Projekt labor II.

Kotelezd programok bemutatasa.

Szamonkéreés

ZH1

ZH2

P6t ZH

Alairaspo6tlé: csak
kotprog
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. Warning

A félév soran az utemezés valtozhat!

Kovetelmények

Kotelez6 program

* Bizonyitottan sajat munka
+ Ertékelhetd eredményeket produkaljon

* Pontozas: a megoldas teljessége, megfelel6 ROS kommunikacié alkalmazasa,
program célszerl szerkezete, az implementacié mindsége, a kod
dokumentéalasa

Evkozi jegy
A jelenlét az 6rakon kotelez6 (min 70%).

A félév elfogadasanak feltétele, hogy mind a két ZH, mind a kotelez6 program
értékelése legalabb elégséges. A két ZH koziil az egyik az aldirdspotlé vizsga
alkalmaval poétolhato.

. Félév végi jegy

\(Jegy = (ZH1 + ZH2 + 2 \times Ko6tProg) / 4\)

Bejczy Antal Intelligens Robottechnikai Kozpont (BARK)
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BEJCZY ANTAL INTELLIGENS
ROBOTTECHNIKAI KOZPONT




https://irob.uni-obuda.hu

irob-saf

(iRob Surgical Automation Framework)

https://github.com/ABC-iRobotics/irob-saf

PlatypOUs

https://github.com/ABC-iRobotics/PlatypOUs-Mobile-Robot-Platform
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