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A nevezési feladatok megolddsa nem kotelezé a versenyen vald részvételhez, de sok jelentkezd
esetén segit eldonteni a robotot kapo csapatok sorrend;jét.

1. feladat: Robot programozasahoz sziikséges kornyezet beallitasa

Forditsd le a robothoz kiadott forraskédok koziil a ,,Project 14: Adjusting Balance Angle and

Bluetooth Control” projektet. A forditas sikeres legyen, alljon elé az Arduinora feltdlthetd
bindris f3jl.

Forrasok:

[1] A robot leirasat és a forraskodokat tartalmazo weblap:
https://wiki.keyestudio.com/Ks0193 keyestudio_Self-balancing_Car



https://wiki.keyestudio.com/Ks0193_keyestudio_Self-balancing_Car

2. feladat: Forditott inga stabilizalasa

Az OpenAl Gym [1] egy olyan Python csomag, amely lehetdvé teszi mesterséges intelligencia
algoritmusok tanitasat és tesztelését kiilonb6z6 kornyezetekben. Mi azonban arra hasznaljuk
a feladatban, hogy egy kocsira erdsitett forditott ingat szimulaljunk benne. Ezen kdrnyezet
neve ,,CartPole-vI” [2]. A feladat pedig az inga minél jobb stabilizalasa a kocsi mozgatasaval,
amihez Python nyelven irt programokat és rovid demonstracidkat varunk.

a) Készits PID szabalyzot [3], amely képes az ingat fliggbleges allapotban tartani.
Toreked; arra, hogy az inga minél kisebb kilengésekkel stabil allapotban maradjon,
a kocsi pedig a megjelenitett vizszintes tengely kozepén helyezkedjen el.

b) Extra szorgalmi rész (nehéz feladat):

Készits LOR szabalyzot [4], amely képes az ingat fiiggdleges allapotban, a kocsit

pedig a 0 pozicidban tartani. A feladat tobb 1€pésbdl all, ezek egyik lehetséges

sorrendje:

- aforditott inga dinamikéjanak modellezése [5, 6]

- adinamikat leir6 egyenletek felirasa, linearizalasa és az allapottér megalkotasa

- iranyithatosag vizsgalata és polusok felderitése

- Q, R matrixok megalkotisa (fontos, hogy az inga szdge és sebessége is 0
legyen, a kocsi pozicidja is 0-ban legyen, illetve a szabalyozashoz hasznalt
bemenet sem legyen til ,,0lcs6”)

- az LQR szabalyzo tesztelése

Forrasok:

[1] OpenAl Gym:
https://gym.openai.com/
[2] A CartPole-v1 kornyezet:
https://gym.openai.com/envs/CartPole-v1/
[3] PID szabalyz¢ alapok:
https://www.youtube.com/watch?v=wk{fEZmsQqiA&ab_channel=MATLAB
[4] LQR szabalyzo:
https:// www.youtube.com/watch?v=1_UoblL{3cc&ab_channel=SteveBrunton
[5] A forditott inga modellezésére példavideo:
https://youtu.be/Fo7kuUAHj3s
[6] A forditott inga modellezésére egy masik példa:
https://danielpiedrahita.wordpress.com/portfolio/cart-pole-control/
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