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HUSAR-2 ROVER RAJ DOLGOZIK A HUNVEYOR-2 IIJRSZOND’A MODELL Ig(")RI"JL: UJ MUNKAMODSZER A
MUSZERES PLANETOLOGIAI OKTATASI PROGRAMBAN A PECSI TUDOMANYEGYETEMEN. Hegyi S., Drom-
mer B., Kovdcs P. Pécsi Tudomdnyegyetem TTK, Informatika és Altalinos Technika Tanszék, H-7624 Pécs, Ifjisdg u. 6. Hun-

gary, (hegyis@ttk.pte.hu)

Bevezetés:, Felfedez6 robotmodellek épitése és
szamitégépes szimulacidija az oktatasban: A felfedezo
robotokkal kapcsolatos oktatdsi feladat: A robotmodell pé-
ldakkal az trtan stabil alapelveit kivanjuk szemléltetni -
olyan ismereteket adni, amelyekkel a jovo ,,példdi”: miiszaki
rendszerek és azok alkotdsdnak eljardsai is megérthetok. Nem
a robotmodell példdkat tanitjuk, mert azok - elébb-utébb
elavult ismeretekké valnak.

Néhany részlet a felfedez6 robotmodellek épitési terveibdl:
Erdekfeszitd technikai rendszerek, amelyekkel bolygéfelszini
mikrokornyezetek anyagait és anyagdramldsait mérhetjiik. A
hallgaték az épités és a fokozatos ilizembe helyezés sordn
ismerik meg a felfedezd robot rendszereket. Kifejlesztiink és
teszteliink technoldgidkat (navigacid, érzékeld eszkozok,
intelligens viselkedés, adatfeldolgozds, stb.), szamitégépes
szimuldcidkkal illusztrdljuk a robotok miikodését, mozgasat.

A Husar-2 rover a Hunveyor-2 egyetemi {irszonda model
koriil a Sojourner munkdjat modellezte a Pathfinder koriili
munkdkban. A mostani oktatdsi programunkban fokozatos
fejlesztéssel tobb Husar rovert dllitottunk munkdba. Egy
egész raj Husar-2x dolgozik a Hunevyor koriil, s mindegyik
mas és mas miiszereket visz magaval, bar van azért atfedés a
kis roverek miszerparkja kozott.

Az els6 fejlesztés a Husar-2b: Kordbban a nagyobb
méretli Husar2b roveren prébaltuk ki a fejlesztés elso 1épcso-
jét. Ez a rover kamerdval és a napelemmel volt folszerelve és
vezeték nélkiili kapcsolattal volt vezérelve. A kamera a ké-
peket 30 kép/sec sebességgel kozvetitette, (1200 MHz-en).
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1.dbra. A Husar-2b rover és a Husar-2a rover.

A masodik fejlesztés a Husar-2a: Ez mdr egy nagyobb
méretli rover fejlesztés volt azzal a céllal, hogy program-
vezérelten irdnyitsuk a kisautét. A nagyobb vazon fiiggetlen
kerékmeghajtastiak voltak a kerekek. Ezzel sajatos mozgédso-
kat tudtunk megvaldsitani (pl. oldalazé mozgast). A Husar-
2a rover lelke a HP PDA kompkuter volt a fedélzeten, amely
WIFI kartyés is vitt magdval. Ezen &t tartotta a kapcsolatot a

foldi irdnyité kozponttal. A kartya szamoldsi teljesitménye
lehet6vé tette autonom feladatok elvégzését is.

A harmadik fejlesztés a Husar-2d: A Husar-2d a 2008
évi MDRS terepgyakorlatra késziilt. Ezen mdr szerepelt a
mintavevo kar is.

2. dbra. A Husar-2d vdzlatos rajza oldalnézetben

A negyedik fejlesztés a Husar-2x: A Husar-2x kis méretii
roverek csoportjat alkotja. Ezek a fedélzeti Hunveyor
szamitégéppel kommunkidlnak s azon keresztiil a foldi
irdnyité kozponttal.

3. dbra. A Husa

r-2x raj a ‘Hunveyor koriil.
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