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Absztarkt

A szakdolgozatom egy egyetemek kozotti projekt részeként késziilt el. A projekt egy
Clearpath A200 -as ,,Husky” modellel végez kutatast a terepjaras teriiletén. A munka els6
részében a téma szakirodalmi attekintését végeztem el. Osszeszedtem a vezetd nélkiili foldi
jarmivek (UGV) multjat, jelenét és jovojét. Végill az A200 -as jarmiirobot paramétereit

szedtem Ossze. és a robot, kutatasokban val6 felhasznalasaval foglalkoztam.

A dolgozat kdzéppontja a Husky dinamikai és energetikai vizsgalata. A vizsgalat
gerinceként a jarmiimozgés differencidlegyenletének felallitasat valasztottuk. Ezek utan a
mérések alapfizikai hatterével foglalkoztam. Osszeszedtem a dinamikai korlatokat. Ezek az
adhézios és motorikus hatarok. Foglalkoztam differencialegyenlet egyes elemeivel, amik a 1ég-
, gordiilési-, emelkedési- és gyorsulasi ellenallasok, tovabba a szlip témakorét és a differencialis

Osszefliggés egyedi terepi felhasznalasat fejtettem ki.

A légellenallas a mérés soran a fellépd ellendlldsokhoz ¢és a vonoder6hdz képest
nagysagrendekkel kisebb. Tovabba a gyorsitasi ellenallas a jarmii haladasi idejének magas

hanyadaban nincs jelen. Ezek miatt ezeket az ellenallési tényezdoket elhanyagoltuk.

A projekten belill sziikséges volt a gordiilési ellenallas és a maximalis vonderd mérése,
amik indokoltak voltak a modell felallitaisahoz. Ezen méréseket négy kiilonbozo utfeliilet-
tipuson végeztiik. Betonon, ndvényzettel boritott-. kemény- és fellazitott talajon. Tovabba a
méréseket terheletlentiil, illetve a robotra illesztett 20 kilogrammnyi (ez a gyarto altal megadott
maximalis terhelés értéke) teherrel is elvégeztiik. A gordiilési ellenallas mérését a jarmiivel valo
uresjarassal a jarmil bels6 méréegységével végeztiik. A maximalis vonderéd mérését a robot

kikotése, és kotélhtizas Gtjan, a kotélbe iktatott erdmérd cellaval végeztiik.

A mérést 2024. majus 1. -én végeztiik el. A napot a keréknyomas eredményre vald
hatasaval kapcsolatos kisérlettel kezdtiik. Megallapitottuk, hogy nincs jelentds hatassal az
eredményekre a guminyomasok értéke. Ezek utdn a hdrom talajfeliileten végeztiik el a gordiilési
ellenallasok méréseit, majd a maximalis vonderd mérését. A mérés végén a betonon vald
mérésket végeztiik el. Az eredményeket még aznap kiértékeltiik és megallapitottuk a jarmiire

jellemzd gordiilési ellenallasok €s a maximalis vonoerdk értékét.

A mérés alapjan megallapitottam, hogy a gyartd altal megallapitott maximalis
kapaszkodasi szog a legnagyobb ellendllassal rendelkezd talajtipus esetén is helytallo.

Idealisabb koriilmények kozott a maszasi képesség joval magasabb értéket is felvehet.



A mért és szamitott értékek a kutatas részeként keriilnek majd felhasznalasra.



