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Elek Donétot maximalisan javaslom a Pro Scientia Aranyéremre az alabbi indokolasok
alapjan.

Elek Donét a Miiszaki Karon Hallgatoként az alabbi tevékenységeket latja el.

e Mult félévben (a helyi TDK konferencia idején) Debreceni Egyetem tehetséggondozo
Program (DETEP) tagsag.

e Tagja a Debreceni Egyetem Hatvani Istvan Szakkollégiumanak, és részt vesz a
szakkollégiumi konferenciakon (el6adoként, lebonyolitasban segitoként).

e EKOP-24-1 palyazat nyertese.

e Az Autondm és Asszisztiv Robotika Laboratériumban részt vesz a kutatasban ¢€s segiti
a hallgatoéi projekteket.

e A Debreceni Egyetem Kossuth Lajos Gimnazium First Tech Challenge robotika
versenyz0 csapatanak mentora

e Ebben a félévben részt vesz a HOK 4ltal meghirdetett demonstratori szerepben
(demonstratori 6sztondij)

TDK Kutatas osszefoglalo

A kutatas célja egy lokalis navigacios algoritmus kifejlesztése ismeretlen, komplex (statikus
¢s dinamikus akadalyokat egyarant tartalmazd) kornyezetben torténd autondém robot
navigaciohoz. A javasolt mddszer a szenzorok adataibol rekonstrudlt kdrnyezet alapjan jelol ki
pillanatnyi rovidtavua célokat a mandverek soran, hogy elkertilje a célorientalt viselkedés okozta
csapdahelyzeteket. Tovabba a kozelmultbeli mérési informaciok egyszeriisitett elmentésével
létrehoz egy rovidtdvi memoriat a kornyezetrél, amit felhaszndlva a bonyolultabb
csapdahelyzeteket is képes elkeriilni/elhagyni. Ez a megkdzelités egy olyan helyi navigacios
madszert eredményez, amely globalis tervezok segitsége nélkiil is képes miikodni még nehéz
szitudciokban is. Emellett egy palyabecsld algoritmus keriil kifejlesztésre a dinamikus
akadalyok jovObeli mozgasanak kozelitésére, amelyet aztan a prediktiv dinamikus akadaly
elkeriiléshez hasznalunk fel. Ez lehetdvé teszi a navigacids rendszer szdmara, hogy kezelni
tudja a zsufolt dinamikus helyzeteket (pl.: tobb gyalogos mellett valo elhaladas). Végezetiil a
megallassal torténd dinamikus akadalyelkeriilés lehetdségét is vizsgaltam, mint a navigéacid
hatékonysaganak javitasara szolgdlo eszkozt, azon a feltételezésen alapulva, hogy bizonyos
helyzetekben a mozg6 akadalyok athaladasa elény6sebb megkozelités, mint azok megkertilése.



Osszességében a cél egy olyan lokalis navigacios algoritmus elkészitése és fizikai
megvalositasa, amely képes kozel barmilyen beltéri helyzetben elkeriilni az iitkozéseket és
elérni a kijelolt céljat.

A kutatas részét képezi a sajat fejlesztésti navigacids algoritmus implementalasa és
validacioja egy valds robotikai rendszeren. Ehhez jelenleg egy Robotino 4.0 alapu platformot
hasznélok, az akadéalyok észlelésében foleg LiDAR szenzorokra hagyatkozva, de a
késObbiekben tervben van a szenzor fuzio €s kamera hasznalata is. A fizikai implementacio
soran az elsddleges cél a tervezett algoritmus finomhangolasa, a robosztussag novelése és minél
tobb kornyezetben valo tesztelés.
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