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A tantargy neve: Soft-Computing technikak alkalmazasa multi-agensii mobilrobot-
rendszerekben
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A tantargy célja:
Megismertetni a hallgatokat az alapveté multi-agensii mobilrobot rendszerekkel,
navigaciokkal, ismeretlen teriiletek, mobilrobotok altal megvalositott feltérképezésével.

A tantargy elofeltétele: genetikus algoritmusok, neuralis haldzatok felhasznalasanak
ismerete

A tantargy tartalma:

Mobilrobotok alapveto lokalizacios, palyatervezo, navigaldsi, térképkeészitési miiveleteinek
ismertetése. Multi-dgensii mobilrobotok onszervezéds képességei. Onszervezd folyamatok
ismertetése. soft-Computing alkalmazasa a multi-agensii mobilrobot rendszerekben.
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