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1. INFORMACIOK

A dokumentum témafelvetés és projekttervezet Tudomanyos szoftverek (NGB_IN0O39_1) targybdl. A targy els6dleges célja a
projektszemlélet( feladatmegoldas megismertetése a hallgatokkal. Ezzel 6sszhangban egy komplex informatikai feladat
megolddsat, egy robotkarral jatszhaté amdéba jaték megvaldsitdsat tlztiik ki célként. A feladat megoldasara egy robotkar, egy
ipari kamera és egy Kinect4W all rendelkezésre (részletesen az eszkozlista fejezetben). A feladat elsé megkézelitésben legaldbb
harom jol elkilonithet6 programozasi és kapcsolddo részfeladatra bonthatd: (1) robotkar és kinematika, (2) jatéklogika, (3)
képfeldolgozas.

A megvaldsitast a harom eszkdz megfeleld szoftveres tamogatasa (Dynamixel SDK, Kinect SDK, Basler Pylon SDK) teszi lehet6vé,
amely torténhet C++, C#, LabVIEW vagy egyéb tamogatott nyelven. A hallgatok 3-4 csapatba szervezédve oldjak meg a féléves
feladatot, minden csapatot egy csapatvezet6 irdnyit, az értékelés a feladatmegolddson alapszik.

Projektinditds: 2013.09.13.
Létszam: 17 f6

2. ESZKOZLISTA

Kép Megnevezés Leiras

A kar a lejjebb felsorolt részekbdl (AX-12 Servo, HNO5-N102 Set,

R k
obotkar Robot Cable, stb) 4ll.
AX-12 Servo A Robotkar része.
Y B HNO5-N102 Set A Robotkar része.

Robot Cable-2P
150mm (Battery A Robotkar része.
Box) 4pcs

B BIOLOID FP0O4-F53 .
— A Robotkar része.
4pcs


javascript:image_big('20120614062544b.jpg')
javascript:image_big('20120119020110b.jpg')
javascript:image_big('20110127023926b.jpg')

15

20

25

Létrehozo: Horvath Erné

Létrehozas: 2013.09.06. 13:19:00 Tudomanyos Szoftverek tervezet
Utolsé méd.: 2013.09.06. 15:18:00
Valtozat: N/A
Feladat/Projekt: INGB_INO39_113/14 1 TudSzoftverProjektTerv.docx
Kezelése: Nyilvanos
! USB2Dynamixel A Robotkar része.
‘W BIOLOID FPO4-F4
k*’.’s OLo 0 A Robotkar része.
6pcs
. BIOLOID FP0O4-F2 .
N 10pcs A Robotkar része.
Kinect for Kamera, szenzor
Windows !

3.
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Basler ace acA640-

90gm Kamera
f25mm Optika
f8.5mm Optika
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Kinect for windows Wikipedia: http://en.wikipedia.org/wiki/Kinect#Kinect for Windows

Kinect SDK: http://www.microsoft.com/en-us/kinectforwindows/

Dynamixel SDK: http://support.robotis.com/en/techsupport_eng.htm
Dynamixel leiras: http://www.robotis.com/xe/dynamixel_en

Basler: http://www.baslerweb.com/Rechtshinweis-107812.html

Basler Pylon SDK: http://www.baslerweb.com/products/ace.html?model=155
Robotkar: http://labviewacademy.sze.hu/w/?p=180

Amdéba jaték: http://en.wikipedia.org/wiki/Tic-tac-toe

Amdba jaték: http://hu.wikipedia.org/wiki/Am%C5%91ba
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