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Tantárgyi követelményrendszer és programleírás


I. Követelményrendszer

1.
Tantárgynév, kód, kredit, választhatóság:



Modell-robotok programozása, MIN3C7IN-T , 3, szabadon választható

2.
Felelős szakcsoport


Informatika

3.
Szak, szakirány, tagozat:



Műszaki informatika szak, minden szakirány

4.
A meghirdetés ideje (mintatanterv szerint, keresztfélében)


3. félév

5.
A meghirdetés formája (csak vizsgára, teljes tantárgyfelvételre)


Teljes tantárgyfelvételre

6.
Heti tanóraszám (nappali tagozat)


1-0-2

7.
A félévi konzultációs órák száma (levelező tagozat)


-

8.
Az előfeltételi tantárgy (tantárgyak) neve és kódja


Programozás I, MIN1A1

9.
Félév végi követelmény (aláírás, gyakorlati jegy, vizsga, szigorlat)



gyakorlati jegy

10.
A kötelező ismeretellenőrzések a szorgalmi időszakban (TVSZ 17. §)

Egy gyakorlati zárthelyi dolgozat írására kerül sor a 12 gyakorlaton: 90 perc alatt 35 pont szerezhető. Egy elméleti zárthelyi dolgozat mely megírására a 13. előadáson kerül sor 45 perc  alatt 30 pont szerezhető.
A félév 13. előadásáig beküldött tantárgyi feladattal 35 pont szerezhető. A személyre szabott tantárgyi feladatok a félév 3. előadásán kerülnek kiosztásra

11.
A sikeres gyakorlati jegy feltételei (TVSZ 17. §)



Min. 51 pont megszerzése

A félévi gyakorlati jegy: 
  0 – 50 pont  
elégtelen






51 – 60 pont
elégséges






61 – 75 pont
közepes






76 – 85 pont
jó






86 –100pont
jeles

12.
A sikeres aláírás feltételei (TVSZ 17. §)


-

13.
A vizsgára bocsátás feltételei (TVSZ 17. §)


-

14.
Jegymegajánlás (TVSZ 20. §)


-

15.
Elővizsga (TVSZ 21. §)


-

16.
A vizsga részei (írásbeli, szóbeli), a vizsgajegy meghatározása



-

17. Ajánlott irodalom



Dave Baum: NQC Programmer's Guide (elektronikus változat)

Mark Overmars: Programming Lego robots using NQC (elektronikus változat)

Nagy Sándor: C/C++ Programozási nyelv I. (GAMF-jegyzet)

Nagy Sándor: C/C++ Programozási nyelv II. (GAMF-jegyzet)

Pásztor Attila-Dr. Alvarez Gil Rafael: Bevezetés az algoritmus elméletbe (GAMF-jegyzet)

Kiss Róbert – Pásztor Attila Mobil robotok programozása NXC és NGC nyelven

II. Programleírás

Előadások:

1. hét
Bevezetés. Programozható robotok szerepe a programozás oktatásában.

2. hét 
Robot fogalma, ágensek, mobil - ágensek

Magyar és külföldi autonóm mobil  robotkutatások

3. hét
Rajintelligencia alapjai. Kooperációs lehetőségek mobil robotok között.

4. hét
Multi-ágens mobil robotok kooperációs kutatásai

5. hét
RCX robotok INPUT ,OUTPUT kezelő függvények 

6. hét
RCX robotok kommunikációs lehetőségei

7. hét 
NXT robotok felépítése, INPUT OUTPUT eszközök

8. hét
NXT robotok programozása NXC nyelven

9. hét
NXT robotok programozása IO függvények

10. hét
Kommunikáció BT technológiával

11. hét
NXT robotok programozása ikonvezérelt programozási környezetben.

12. hét       Az NXT-G programozási nyelv. Program indítása, letöltés, függvények, változók használata.

13. hét
Zárthelyi dolgozat az előadás anyagából

14. hét
Pótlások, javítások Robot fogalma, ágensek, mobil - ágensek

Gyakorlatok:

1. hét
Bevetető oktatás, géptermi rend kialakítása, munkacsoportok kialakítása.

 
Lego robotkészlet elemei. Robotok építése.

2. hét
A  Bricx Command Center telepítése, firmware operációs rendszer telepítése az
  
RCX 1.0 – s robotra. A programozói környezet bemutatása.

3. hét
Output eszközök –motorok, ledek - programozási lehetőségei

4. hét
Output eszközök – speaker, LCD kijelző - programozási lehetőségei

5. hét
Input szenzorok – ütközésérzékelő -  fényérzékelő, hőérzékelő, elfordulás-
 érzékelő programozási lehetőségei

6. hét
Az NXT robotok programozása NXC nyelven

7. hét
Kreatív algoritmusok megvalósítása NXC és NQC nyelven: akadályok 
            megkerülése,  
útvonalkövetés, alakzat-felismerés

8. hét
Kreatív algoritmusok megvalósítása NXC és NQC nyelven : taskok használata

9. hét
Kétirányú adatátvitel  megvalósítása a robot és a számítógép között IR ill. BT 
     
technológiák használata

10. hét
Programozási feladatok megvalósítása N XT robotokra NXC nyelven

11. hét 
Surveyor robotok használata képfeldolgozásban

12. hét
Zárthelyi dolgozat 

13.  hét
Robotok közötti kommunikáció megvalósítása NQC és NXC  programokban, 
 
pótlás, javítás

Kecskemét, 2010. augusztus 27.
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Dr. Kovács Tamás
Pásztor Attila
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A megvalósult tanmenet a fenti leírástól a következőkben tért el:
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