Mechatronika zarovizsga tételek F tanterv

Komplex adatszerkezetek és programozasuk
A neuralis halok elméleti alapjai. A perceptron modell és mikodése.
El6recsatolt neuralis haldk felépitése, hasznalata és tanitasa.

Neuralis halokban hasznalt aktivacios flggvények és veszteségfiggvények. A
tultanitas problémaja és megoldasi modszerei.

Konvolucios neuralis halok felépitése és hasznalata, alkalmazasi példakkal.

Intelligens rendszerek
Fuzzy iranyitasi rendszerek alapelvei és megvaldsitasa
Genetikus algoritmusok alapelve és elméleti alapjai
Fuzzy genetic és genetic fuzzy rendszerek elve és megvaldsitasi lehetéségei

Neurogenetikus rendszerek elve és megvaldsitasi lehetéségei

Ipari robotok kinematikaja és dinamikaja
Robotok dinamikaja a sikmozgas szempontjabdl
Denavit-Hartenberg (D-H) paraméterezés
Rotacios szamitasok az ipari robotikaban

Inverz kinematika

Multi-agensii mobilrobot rendszerek
A mobil robotok jellemzéi. Felhasznalasi teruletei, tipusai. Meghajtasi rendszerek.
Mobil robotok kinematikaja
A robot navigacié modszerei. Utvonaltervezés algoritmusai

Mobil robot szenzorika. Lokalizacié. Pozicié és tavolsagmérés, odometria.



