


Kotelezo Program

Nehézségi fokozatok és érdemjegyek

A kotelezé programok harom nehézségi fokozatban teljesithet6k. A nehézségi fok
meghatarozza a legjobb érdemjegyet, amely a teljesitéséért kaphatd!

Nehézségi fok Legjobb megszerezhet6 érdemjegy

Basic 3
Advanced 4
Epic 5

. Tip

A feladatok ugy vannak megadva, hogy érdemes a Basic szinttel kezdeni, és onnan
fokozatosan épitkezni az Epic szintig.

A kotelezé programok a kovetkez6 szempontok szerint keriilnek értékelésre:

* Bizonyitottan sajat munka
» Ertékelhetd eredményeket produkéljon
» Verziokovetés haszndlata, feltoltés GitHub/GitLab/egyéb repoba
« Ertékelési szempontok:
* a megoldas teljessége
» megfelel6 ROS kommunikaci6 alkalmazasa
» program célszerl szerkezete

* az implementacié mindsége

a kod dokumentalasa



Utemezés

Okt. hét Datum

2. szept. 13
8. okt. 25
14. nov. 6

Evkozi jegy

Szamonkérés

Kotelezd6 programok ismertetése.

Kotelezé program mérfoldka.

Kotelezdé programok bemutatésa.

A félév elfogadasanak feltétele, hogy mind a két ZH, mind a kotelez6 program

értékelése legalabb elégséges. A két ZH koziil az egyik az utolsé ora alkalmaval

potolhaté.

B Félév végi jegy

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

Kotelez6 program témak

1. PlatypOUs
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1.1. PlatypOUs palyakovetés
» Basic: Szimulator élesztése, SLAM tesztelése. ROS node/node-ok
implementdaldsa szenzorok adatainak beolvasasara és a a robot mozgatasara.

* Advanced: ROS rendszer implementaldsa palyakovetésre szimulalt
kornyezetben barmely szenzor felhasznalasaval(pl. fal mellett haladas adott
tavolsagra LIDAR segitségével).

» Epic: Implementdcio és tesztelés a valos hardware-en és/vagy nyligozz le!
1.2. PlatypOUs akadaly elkertiilés
» Basic: Szimulator élesztése, SLAM tesztelése. ROS node/node-ok

implementdldsa szenzorok adatainak beolvasasara és a a robot mozgatasara.

* Advanced: ROS rendszer implementaldsa akaddaly felismerésére és az
akaddlyt kikeriil6 trajektoria tervezésére és megvaldsitasara szimulalt
kornyezetben barmely szenzor felhasznalasaval.

» Epic: Implementdcio és tesztelés a valds hardware-en és/vagy nyligozz le!
1.3. PlatypOUs objektum kovetés
» Basic: Szimulator élesztése, SLAM tesztelése. ROS node/node-ok

implementdalasa szenzorok adatainak beolvasasara és a a robot mozgatasara.

* Advanced: ROS rendszer implementaldsa objektum megkeresésére/
felismerésére és kovetésére/megkozelitésére szimulalt kornyezetben barmely
szenzor felhasznalasaval (pl. visual servoing).

» Epic: Implementdcio és tesztelés a valos hardware-en és/vagy nyligozz le!



1.4. PlatypOUs action library
* Basic: Szimulator élesztése, SLAM tesztelése. ROS node/node-ok
implementdldsa szenzorok adatainak beolvasasara és a a robot mozgatasara.

» Advanced: Egyszeri miveleteket tartalmazd, ROS action alapu konyvtar és
ezeket végrehajto rendszer implementalasa (pl. push object, move to object,
turn around).

* Epic: Implementacio és tesztelés a valds hardware-en és/vagy nyligozz le!

2. AMBF

2.1. da Vinci sebészrobot ROS integraciéja AMBF szimulatorban

AMBF Simulator Window 1

Controlling Devices: [ |

» Basic: Szimulator élesztése, robot vezérlése joint space-ben és task space-ben
(IK mar implementalva AMBF-ben) ROS-bo6l CRTK szerinti topic-okon keresztiil

* Advanced: Objektumok detektdlasa Peg transfer puzzle-ben

* Epic: Autoném manipuldcidé Peg transfer-en és/vagy nyligozz le!



2.2. KUKA robotkar ROS integraciéja AMBF szimulatorban

» Basic: Szimulator élesztése, robot vezérlése joint space-ben ROS-bol
* Advanced: Robot vezérlése task space-ben, IK?

» Epic: Trajektoriatervezés

2.3. PR2 humanoid robot ROS integraciéja AMBF szimulatorban

* Basic: Szimulator élesztése, robot vezérlése joint space-ben ROS-bol

» Advanced: Robot vezérlése task space-ben, IK?



» Epic: Trajektériatervezés/Navigacio/Manipulacio

X. Sajat téma

Megegyezés alapjan.

Hasznos linkek

* Gazebo ROS packages
* PlatypOUs

* AMBF

* My fork of AMBF

* CRTK topics

* Navigation stack

* Paper on LiDAR SLAM
* Paper on vSLAM

* Paper on Visual Servoing Mobile Robot


http://wiki.ros.org/gazebo_ros_pkgs
https://github.com/ABC-iRobotics/PlatypOUs-Mobile-Robot-Platform
https://github.com/WPI-AIM/ambf
https://github.com/TamasDNagy/ambf
https://github.com/jhu-cisst/cisst/blob/devel/utils/crtk-port/crtk-ros-commands.dict
http://wiki.ros.org/navigation
https://www.hindawi.com/journals/jat/2020/8867937/
https://ipsjcva.springeropen.com/articles/10.1186/s41074-017-0027-2
https://www.researchgate.net/publication/252057005_An_image_based_visual_servoing_scheme_for_wheeled_mobile_robots
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