Meghivott el6ad6 a MTNE 16. féruman

Marton L6rinc a Sapientia -Erdélyi Magyar Tudomanyegyetem Villamosmérnoki

anszékének docense. A Marosvasarhelyi M(iszaki Egyetemen (jelenleg Petru Maior
Egyetem) szerezett mérnoki diplomat Automatika és Ipari Informatika szakon 1999-ben.

& 2010-2012 kdzott a Német Urkutatdsi Hivatal Robotika Kézpontjaban dolgozott. A
kutatdi munkajat a Humbold Alapitvany tdmogatta.

hiba-tolerans iranyitasok.
Marton Lérinc 4 konyv, 5 kényvfejezet, 17 folydiratcikk, 52 konferenciakétetben
megjelent cikk szerzGje, illetve tarsszerzéje.

‘A Magyar Tudomany Napja Erdélyben 16. féruman elhangzé el6adasa:

Marton Lérinc Sapientia EMTE, Marosvasarhelyi Kar,Villamosmérnéki Tanszék: Szamitégépes halézaton kommunikadlo
robotirdnyitdsi rendszerek

Tavvezérelt robotirdnyitasi rendszereket akkor alkalmazhatunk, ha a robot a kit(izott feladatot az emberi felhaszndlo
szamara veszélyes vagy a felhasznalo altal nem elérhet6 kornyezetben kell, hogy elvégezze. A felhasznald a robotra
szerelt érzékel6kbél kinyert adatok és videdinformacid alapjan iranyitja a robotot. Amennyiben jelent6s a robot és a
felhaszndld kozotti fizikai tavolsadg, a kommunikaciot szamitdégépes hdldzaton keresztiil valdsithatjuk meg. A robot és a
felhasznald kézotti kommunikacids csatornakban az adatatvitel minésége (pl. a kommunikacids késleltetés vagy az
adatcsomagok elvesztésének gyakorisaga) befolyasolja a robotiranyitasi jellemzéket (elérhetd pozicionaldsi pontossag, a
beavatkozas gyorsasaga).

A kutatdi munkank soran olyan adatforgalmi szabdlyozét dolgoztunk ki, amely biztositja az adatatvitel j6 minGségét a
haldzaton kialakitott robotiranyitasi rendszer idékritikus csatornain, valtozé minéségli kommunikacids koriilmények
kozott is. Az algoritmus tervezéséhez tobb-kritériumu optimalizalasi technikdkat alkalmaztunk. A kidolgozott mddszer
stabilitasat sztochasztikus sorelmélet segitségével vizsgaltuk. A megvaldsitott adatforgalmi szabdlyozd hatékonysagat
mérésekkel is igazoltuk.



