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Szakdolgozatom célja a Clearpath Husky A200 robotjarm terepi mozgékonysaganak
és akaddlyklzdési képességeinek bemutatdsa, valamint az autondm jarml(ivek terepi
alkalmazasanak el6nyeinek ismertetése. A témavalasztasomat az motivalta, hogy érdekl6dom
a jarmUautomatizacido technikai hattere és innovacidi irdnt, illetve részt vettem egy

kapcsolédd egyetemi kutatasban, ahol a Husky robotjarmvet vizsgaltam.

A Clearpath Robotics 3ltal gyartott Husky A200 egy robusztus és sokoldali autondém
foldi robot, amelyet kutatasi és fejlesztési célokra terveztek. A robot nagy terhelhet6séggel,
konnyen bévitheté szenzorplatformmal és egyszer(i vezérléssel rendelkezik, igy szdmos

alkalmazasban hatékonyan hasznalhato.

A tesztelés soran természetes formakat hasznaltam (arok, emelkedd, lejts, bukkand)
akadalyokként, hogy redlis kortilmények kozott vizsgalhassam a jarmd teljesitményét. A palya
tervezése soran figyelembe vettem a jarm{ mozgékonysagat, sebességét és navigacids
rendszereinek pontossagat, kiilonb6z6 akadalyokkal és talajviszonyokkal modellezve a valds
helyzeteket. Az RTK technoldgia alkalmazasa lehet6vé tette a jarmd preciz
helymeghatdrozasat, ami elengedhetetlen volt a sikeres teszteléshez. Végeztem

talajnedvesség- és ellenallas mérést, hogy pontos eredményeket kapjak az elemzésem soran.

A robot két sebességi fokozattal rendelkezik. A mérések soran bizonyitottam, hogy
lassu sebességi fokozat esetén a jarmd stabilitdsa és irdnyithatésaga a jobb, ezzel szemben a
gyors sebességi fokozatban dinamikusabb mozgast és a nehezebb akadalyok lekiizdésének
lehet&ségét biztositja.

Az elemzés soran készitettem abrak és szinkdddal jeloltem a jarmi teljesitményét,
akaddlylekiizd6 képességét. Zold szinnel jeloltem a kdnnyen lekiizdhet6 akaddlyokat, mig a
sarga és piros szinliek a nehezen lekiizdhet6 és lekiizdhetetlen akadalyokat.

Ezek az eredmények ramutatnak arra, hogy a jarmd alkalmazhatdsaga és hatékonysaga
nemcsak az akadalyok fizikai jellemz8it6él, hanem a sebesség megfelel6 megvalasztasatol is

fligg, ami alapvet6en befolyasolja a navigacid sikerességét kiilonboz6 terepviszonyok kozott.



