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Munkaterv megvaldsulasa

Mobilis robotok mozgastervezése dinamikus kdrnyezetben
Mesterséges Intelligencia alapui modszer felhasznalasaval

1. Munkaterv megvaldsulasa

A 6 honapos kutatdsi iddszak kezdetére bevezettem egy Ujszerli mesterséges
intelligencia alapi mozgéstervezd algoritmust mobilis dgensek szamara, mely 6tvozni
tudta a Genetikus algoritmus és Velocity Obstacle modszereket, megvalositva az
utk6zésmentes célelérést a mobilis robot szdmara. Ezt kdveten bevezettem egy ujszerli
allapotbecsld algoritmust a robot munkaterében talalhatd akadalyok pozicid és
sebességvektoranak becslésére. A becslést Particle filter algoritmussal valdsitottam meg
2D LiDAR mérési adatok (illetve objektumok szegmentacidja) alapjan, amelynek
Kiterjesztéseként a részecskék szdérasabdl egy bizonytalansagi paraméter szamitasara
nyilt lehetdség minden egyes mintavételi idopillanatban, amelyet fel lehetett hasznalni
egy koltségfiiggvény alapu optimalizalasban. A koltségfiiggvényben eldre bevezetett
szabalyok alapjan meg lehet hatarozni, hogy a bizonytalansagi paraméter mekkora
sullyal szerepeljen a gyorsasagi (gyorsabb célelérési) paraméterrel szemben. A kutatasi
idészak kovetkezd részében a bemutatott algoritmusokat teszteltem kiilonb6z6
szituacidkban, szimulacids és valés mérési adatokat egyarant felhasznalva. A kutatas
utolsd Iépéseként idét forditottam arra, hogy a mozgastervezd algoritmus
eredményeib6l nemzetkozileg elismert tudomanyos folyoirat cikket irjak, amely
sikeresen elkészilt, most van revidedlas alatt és tervek szerint az IEEE Access impakt
faktororral rendelkez6 Q1-es folyoiratba tervezzik benyujtani, amint lehetseges.

2. Az igényelt 06sztondij mennyiben jarult hozza a szakmai tevékenységének
fejlesztéséhez?

Az igényelt 0sztondij nagymértékben hozzajarult a doktori tanulmanyaim
elémeneteléhez, hiszen a doktori kutatasom utolsé szakaszaban hatalmas segitséget
nyujtott a disszertacid utolsd tézispontjanak kidolgozasahoz, ezzel megalapozva a
doktori disszertaciot és a fokozat megszerzeset. A kutatds soran Uj modszereket
ismerhettem meg az Onvezetd robotok mozgastervezését tekintve és a legujabb
technologidkat hasznalhattam fel az Gjszerti mozgéastervezési modszerek bevezetéséhez.



3. Eredmények és hasznosulas (kutatési tertlet, a kiildé intézmény és a személyes
szakmai életut szempontjabol).

A Miegyetem Villamosmérnoki és Informatikai Kara a robotika kutatasi teriiletének
zaszl6shajoja egész Magyarorszagon. Az Egyesiilt Allamokban kutatast végezve, meg
tudtam ismerkedni a kulféldén hasznalt legujabb technologidkkal és oktatasi
rendszerekkel, hazatérésem utan ezt a tudast be tudom majd illeszteni a robotika
oktatasaba itthon. Van egy Navigaci0 €s mozgastervezés nevii tantargy, ami a
tanszékiinkon a specializacid egyik fO része. Ennek a targynak az eldadasait lehetne
boviteni a kiilfo1don szerzett tapasztalatokkal, valamint egy Gjszerii laboratoriumi mérés
létrehozasara is lehetéség nyilna adott esetben a mobilis robotok mozgastervezeési
maodszerei tématerlleten, az amerikai kutatasi eredmények alapjan, ami nemcsak az én
kutatasi terveimnek, hanem a robotika irant érdeklédé kovetkezd generacidonak is
hasznos lenne. Ezzel az amerikai kutatasi lehetOséggel uj egyiittmiikodést tudtam
Iétrenozni az amerikai és a magyarorszagi kutatocsoportok kozott. A tudascserével és a
k6z06s munkaval az egylittmiikodés mindkét részrdl eldnyds lett, ezt mutatja az elkészilt
nemzetkdzi publikacio is. Személyes szakmai életutamban hatalmas jelentéséggel birt
ez az 0sztondij, hiszen a doktori tanulmanyaim végén a kutatdsi eredmeények
megalapoztak a doktori disszertacidt, amellyel éppen most késziltem el! Egy dlom valt
valora, hogy sikeriilt az Magyar Allami Eotvos Osztondij felhasznélasaval a kutatasi
tevékenységet hat hénapon keresztil Amerikdban elvégezni, halasan kdszondm a
lehetdséget!



