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alapjat egy mar kiadott publikécio adja. A munka részét képezi egy altalanos leiras a korszerti
navigécios eljarasokrol (viselkedés alapu, fuzzy, potencidl mezdk). Ezt koveti az éaltalam
kivalasztott eljaras  kifejtése. Az iranyitds standard, viselkedés alapu, ahol
megkiilonboztetiink, globalis, regionalis és lokalis viselkedéseket. A dontéshozd rendszer
fuzzy alapl, melyhez sajat fejlesztésli implementacié tartozik. Részletesen kifejtem, hogy,
milyen egységekbdl all a rendszer és hogyan torténik ennek az elméleti miikodése.

Az elmélet kifejtése utan a konkrét implementaciordl is szot teszek. Példaul kiilonbozo
eljarasok és fliggvények egyszeriisitésének menetét, és miértjét irom le, hiszen az alkalmazas
kis teljesitményli mikrovezérldn miikodik, igy sziikséges a sebesség ¢és tarhely igény
optimalizalasa. Szot teszek példaul kozelité trigonometrikus eljarasokrol, tomoritett
adatstruktirak kialakitasarol, melyek az alkalmazas gyorsitasat és tarhely sziikségletének
csokkentését szolgaljak.

Mindezek utan szimulacidos ¢és valos kisérleti tesztek menetérdl, eredményeirdl 1is
dokumentélok. Itt tobbek kozott a navigacid erdsségeire és gyengeségeire térnék ki. Képi és
video forrasokkal is alatdmasztom eredményeimet. A szimulaciot sajat fejlesztésli szoftveren
a kisérletet sajat készitésii roboton végzem. Legvégiil 6sszevetném az én altalam készitett
megvaldsitast és az eredeti publikacioban irt navigéciot, valamint ravilagitok az eljaras,

esetleges jovobeli fejlesztésének irdnyara.



