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A tantárgy neve: Soft-Computing technikák alkalmazása multi-ágensű mobilrobot-
rendszerekben  
 
Mely területhez tartozik: Szabadon felvehető tantárgyak 
A tantárgy kreditértéke: 6 kredit 
A tantárgy előadója: Dr. Nagy István 
 
A tantárgy célja: 
Megismertetni a hallgatókat az alapvető multi-ágensű mobilrobot rendszerekkel, 
navigációkkal, ismeretlen területek, mobilrobotok által megvalósított feltérképezésével.   
 
A tantárgy előfeltétele: genetikus algoritmusok, neurális hálózatok felhasználásának 
ismerete 
 
A tantárgy tartalma: 
Mobilrobotok alapvető lokalizációs, pályatervező, navigálási, térképkészítési műveleteinek 
ismertetése. Multi-ágensű mobilrobotok önszerveződő képességei. Önszervező folyamatok 
ismertetése. soft-Computing alkalmazása a multi-ágensű mobilrobot rendszerekben.   
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