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Bevezetés

A robot fogalmat a Nemzetkdzi Szabvanytigyi Hivatal (ISO ,,Ma-
nipulating Robots”, ISO8373:1996) a kovetkezd moddon allapitja meg:
,»A robot automatikusan vezérelt, Gjra programozhato, harom vagy tobb
tengelyli mozgasra és sokoldalu beavatkozasra képes eszkoz. A robot
lehet rogzitett vagy mozgo eszkoz”.

A robotika interdiszciplinaris tudomany, az automatika legfejlet-
tebb alkalmazasi teriilete. Ma a vilagban egy millid ipari robot miikodik
(IFR - International Federation of Robotics)[1]. A robotok fejlesztésének
rovid attekintése utan megallapithatd, hogy a mobil robotok a nyolcva-
nas években jelentek meg. A robotok fejlesztése szempontjabol harom
generaciorol beszélhetiink:

- Az els6 robotgeneracio esetében a robot nem érzékeli a kornyezet
valtozasait és kizarolag szamitdgépes vezérléssel mitkodik.

- A masodik robotgeneracio autonom, szenzorokkal érzékeli a kor-
nyezet valtozasait és a kornyezetbdl nyert informacidk alapjan dont a
mozgastervezésrol automatikus akadalykertiléssel.
robotok intelligens, autoném, szenzorokkal érzékeli a kornyezet valtoza-
sat, jol alkalmazkodik kdrnyezetéhez, vezeték nélkiil iranyithato, korsze-
ri intelligens aktuatorokkal rendelkezik. Bonyolult navigaciés feladato-
kat képes megoldani, tanuld algoritmusokat alkalmaz. Felismeri a kor-
nyezetet, hanggal is iranyithato. A fejlesztések tartalmazzak a kerekeken
tes mozgastervezeését vezeték nélkiili iranyitassal.

A mai korszer(i intelligens robotrendszerek egyre Osszetettebb
feladatokat képesek elvégezni. A mobil robotok konvojban, azaz menet-
oszlopban is haladhatnak. Ekkor nem sziikséges minden mobil egység
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0nallo iranyitasa, elég csak egyet iranyitani a tobbi pedig koveti az ira-
nyitott mobil robotot. Az ember nélkiili mobil robotokat feloszthatjuk
foldi, 1égi és vizi robotokra és jarmtivekre.

Az UGV mobilrobot (Unmanned Ground Vehicles) ember nélkii-
li szarazfoldi jarmi, helyvaltozasra képes mobil eszkdz, amely fedélze-
tén nincs emberi személyzet, egyre fontosabb szerepet jatszanak a me-
zO0gazdasagban és az ipar egyes teriiletein.

Az UTV (Unmanned Target Vehicles) ember nélkiili célpont
jarmd, sajat navigacios rendszerrel rendelkezé autoném robot, amely egy
eldre beprogramozott itvonalat jar be.

Az UMV (Unmanned Marine Vehicles) ember nélkiili vizi robo-
tok, a robotika 1) fejlesztési teriilete.

Az UAV (Unmanned Aerial Vehicles) robot elsdsorban katonai fel-
adatokra alkalmazott, olyan repiil6eszkdz, mely valamilyen On- vagy
taviranyitassal (leggyakrabban a ketté kombinacidjaval) rendelkezik,
emiatt fedélzetén nincsen sziikség pilotara.

A robotika fejlédése az utdbbi két évtizedben kiterjedt a mikro-
€s nanorobotok teriiletére is [3],[4].[5].[6].[7].[8],[9],[10]. A robotika
sziikebb kutatasi teriilete a mikrorobotika milliméter-mikron méretti ob-
lalkozik. A mikrorobotika, alkalmazasi teriilete a robotmanipulacié
szempontjabol fedi a mikrontol a milliméterig terjedé méreteket. A
nanorobotika alkalmazasi teriilete a nanométer mérettartomanyban talal-
hat6. A nanorobotokndl a kvantum mechanikat alkalmazzuk.

A mikro- és nanorobotok fejlodése a kisméretii, szenzorok, aktu-
atorok és intelligens rendszerek iranyaba halad , amelyek a mikro- és
nanorobotok gyartdsdban, mint eszk6zok és épitdelemek szolgdlnak. Az
eszk6zok méretének csokkentése olyan dolgokat tesz lehetové, mint pl. a
nanobjektumok kezelése nanoeszkdzokkel, tdmeg mérése a femtogramm
tartomanyban, pikonewton méretii erok érzékelése €s intelligens mikro-
¢€s nanorobotok mozgasiranyitasdnak megvaldsitasa.

A mikro- €és nanorobotok alkalmazasa az orvostudomany uj tav-
latait nyitja meg. A nanorobotokat a keringési rendszerbe juttatjak. A
japan Olympus Medical System kapszula endoszkdpja képes lesz arra,
hogy az emésztdrendszert feltérképezze, a képeket nyomban rogzitse és
a megfelel6 pontokon gyogyszert is adagoljon a szervezetbe.
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A robotok fejlesztésének rovid attekintése

Bemutatjuk a robotok kialakulasanak és fejlesztésének rovid at-

tekintését [2]:

- 1946. George Devol kifejleszt a villamosjelek feldolgozasara al-
kalmas vezérld berendezést.

- 1952. A MIT kifejleszti az elsé NC gépet.

- 1954. Joseph Engelberger, a Develop robot szabadalmanak meg-
vasarldsa utan megalapitja az elsé Unimation nevii robotikai céget.

- 1956. Megjelenik a “mesterséges intelligencia” fogalma.

- 1961. General Motors (New Jersey, USA) egy froccsontdgép ki-
szolgalasara lizembe helyezi a vilag elsé Unimate ipari robotjat.

- 1971. Kifejlesztik a villamos hajtasu Stanford kart.

- 1973. A Cincinnati Milacron cég tizembe helyezi a T3 robotot (el-
sO kereskedelmi robot).

- 1973. Stanford Egyetemen kifejlesztették az elsd robotprogramo-
zasi nyelvet (WAWE).

- 1975. Az elsé szerelési miivelet Olivetti Sigma robottal.

- 1977. Az ASEA kifejleszt két villamos hajtast ipari robotot.

- 1978. Az Unimation kifejleszti a PUMA robotot €s lizembe helye-
zi a General Motors-ba.

- 1979. A Yamanashi Egyetemen Japanban kifejlesztik a SCARA
(Selective Compliant Robot for Assembly) robotot.

- 1981. A Carnegi Mellon Egyetemen kifejlesztik a direkt hajtast
robotot.

- 1984. A Waseda Egyetemen kifejlesztik a zenéld6 WABOT-2 robo-
tot.

- 1986. A Waseda Egyetemen kifejlesztik a WL-12 két 1abon jaro6
robotot.

- 1986. A Honda beinditja a humanoid robot programjat.

- 1992. Kifejlesztik a nyolclabu Dante robotot.

- 1995. Megjelennek a kiilonb6zd robot platformok.

- 1997. A Honda bemutatja a P3 humanoid robotjat.

- 2000. A Honda bemutatja az Asimo humanoid robotjat. A Sony
bemutatja a Sony Dream robotjat).

- 2004. Europaban megkezdték a robotrajok fejlesztését.

-2008. A Waseda Egyetemen bemutatjak a flautazé robotot.
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- 2008. Honda robotkarmester vezényli a Detroiti Szimfonikusokat.

A szervizrobotok korszerii alkalmazasi teriilete

A szervizrobot, Ujra programozhatd, szenzor alapii autondém
mozgast végzd eszkdz, amely az emberi tevékenységet hasznosan szol-
galja. A szervizrobot nem végez kozvetleniil ipari termelési feladatot. A
mai szervizrobotok alkalmazasi teriilete a kovetkezo: kerti munkak, haz-
tartds, mezOgazdasag, irodai munkak, kozmiiszolgaltatok, katonai alkal-
mazasu robotok, aknamentesités, robbandanyag felderitd és hatastalanito
feladatok, katasztrofa elharitas, tulélok keresése 0sszedolt épiiletekben,
gyogykezelés, tisztitdsi munkak, 6rzés, védés, jatékipar, szorakoztatas,
trkutatas, régészet (pl. piramisok kutatdsa), ember altal nehezen megkd-
zelithetd helyek feltarasa.

A tovabbiakban roviden attekintiink néhany szervizrobotot.

A Honda Asimo (http://asimo.honda.com/) humanoid robotja (1.
abra) 34 szabadsagfoku, 130 cm magas, tomege 54 kg, haladasi sebessé-
ge 6 km/h. Szenzoraival észleli és
értelmezi a kornyezetében 1évé ob-

crer

Felismeri a veszélyhelyzeteket és a
hangforrdsokat, automatikus aka-
dalykikertiléssel, iitkozésmentesen
mozog. Arcfelismerési képességgel
rendelkezik.

1. abra
Honda Asimo humanoid robot

A Kondo (http://www.kondo-robot.com) KHR1 népszeri humano-
id robot, 19 szabadsagfoku, 37.7 cm magas, tomege 1.51 kg.
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2. dbra
Kondo robot

Dinamikusan fejlédik a robotika alkalmazasa az orvostudomany-
ban, a rehabilitacios- és sebészrobotok (surgical robots) révén. Az orvos-
tudomany fejlédése szempontjabol a gyodgyaszati robotok 1) tavlatokat
nyitnak. A sebészrobotokat kdzvetleniil a sebész iranyithatja, teleopera-
cioval is mitkddhetnek. A sebészrobotok alkalmazésa csokkenti a sebész
kezének remegését, a miitét sulyossagat és karos kovetkezményeit, igy
lehetdvé teszik a betegek gyorsabb felépiilését is.

A jarast segitd robot fejlesztésén dolgozik a Honda japan cég
(http://www.zdnet.com/blog/btl/hondas-robotics-foray-continues-unvei-
Is-walking-assist-device/10729). A combra erosithetd berendezés viselo-
jét a jarasban segiti. Mikrochip segitségével miikodésbe hozza a mini-
motorokat, amelyek a combra erdsitett rudakat mozgatjak €s igy csok-
kentik a helyvaltoztatashoz sziikséges izomerot.
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3. abra
Jarast segito Honda robot

A Da Vinci sebészrobot alkalmazasat 2000-ben hagyta jova az
amerikai gyogyszerfeliigyelet. Az Intuitive Surgical, a Da Vinci gyartoja
(http://www.intuitivesurgical.com/index.aspx). A Da Vinci robot négy f6
részbdl all: a sebészi konzolbol, a pacienst rogzitd specidlis miitdasztal-
bol, az EndoWrist nevii robotkarokbol, amelyeken kiilonb6zé mitéti
eszkozok sorakoznak, illetve az Insite Vision System nevii nagyfelbon-
tast, haromdimenzids endoszkopbdl és hozza kapcsolddo képfeldolgozo
rendszerbdl. A haromdimenzios megjelenité nagyfelbontasti képet szol-
galtat az orvos szamadra. A sebészrobot karjai egy egy centiméter atméro-
JU bemetszésen keresztiil jutnak a beteg testébe, akarcsak a laporoszkopi-
ai eljarasok soran, ami csokkenti a fertézésveszélyt.
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Da Vinci sebészrobot

A kerti munkdk esetében népszerli a Friendly Robotics (http:/
www.robomow.com/robomow/) Robomow automatikus robotfiinyiroja.
A modellektdl fiiggden 250 m® — 1800 m” fiiteriiletet nyir le egyszerre.
Tovabbi tulajdonsagai: nincs sziikség a levagott fii 6sszeszedésére, fii
tapanyag visszaforgatds, automatikus, eldre iddzitett indulas a dokkolo
allomasrol, lopas elleni védelem riasztoval.

Az iRobot cég (http://www.irobot.com/) terméke a Looj csatorna-
tisztitdé robot. Lanctalpai gumibdl vannak, elején pedig egy forgod kefe
talalhato, ezzel sopri ki a csatornabdl leveleket és a szennyezddést.

Az iRobot Roomba porszivé robot eldre programozhatéd idészak-
okban folyamatosan jarja be a tisztitani kivant teriiletet. LehetOségiink
van a bejaras algoritmusanak megvalasztadsara, valamint virtudlis falak
kihelyezésére. A virtualis fal egy adoberendezés, amely egy olyan vona-
lat jelol ki a robot szamara, amelyen nem szabad athaladnia, azaz az ad6
altal kijelolt vonal egy falként jelentkezik a robotporszivo utvonaldban.
Amennyiben a mobil robot telepei lemeriilés kozeli allapotba keriilnek, a
robot automatikusan egy dokkoloba megy és feltolti azokat.
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Az UGV mobil robot (Unmanned Ground Vehicles) ember nél-
kiili szarazfoldi jarmil (olyan hajtott, helyvaltozasra képes mobil eszkoz,
amely fedélzetén nincs emberi személyzet), egyre fontosabb szerepet
jatszanak a mezdgazdasagban és az ipar egyes teriiletein. Az UGV-k
csoportjahoz tartoznak a hagyomanyos gépjarmiplatformokra ¢épiilo,
digitalis szenzorokkal, gépi latassal, elektromechanikus beavatkozokkal
felszerelt mobil robotok.

Thales (http://defense-update.com/products/t/trooper robots thal
es_12062010.html) fejleszti az R-Trooper UGV-t, melyet teljes kori

szenzorcsomaggal, tobbek kozott, kamerdkkal, radarral, két-, és harom-
dimenzids 1ézerszkennerrel szerelnek fel. Alkalmas kisebb robotjarmii-
vek szallitasara is.

5. abra
Trooper UGV

A Segway Human Transporter (http://www.segway.hu/) One-
gyensulyozé kozlekedési eszkoz. Tobb egység tigyel a biztonsagra - két
szamitogép, Ot giroszkop, két akkumulator és két motor, amely a sze-
mélyszallitd eszkdzt hajtja. Lézeres giroszkopok érzékelik, hogy a Seg-
way mikor kezd d6lni. Az informacid a kerekeket a megfeleld iranyba és
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megfeleld sebességgel hajtdé motort vezérld szamitdgépbe kertil és a jar-
ml megorzi egyensulyat. A Segway Human Transporter j6 alapul szol-
gal az UGV-k fejlesztéséhez. A Toyota Winglet (http://www.toyota.co.
ip/en/news/08/0801 1.html) kozlekedési eszkdzt harom méretben S, M,
L) fejlesztették. Az L-es a legnagyobb és legbiztonsagosabb. Maximalis
menetsebessége 6 km/h, mozgasradiussza 5 km (S) és 10 km (M,L). Az
utas tomege eldre-hatra helyezésével tudja irdnyitani az intelligens két-
kerekii robotjarmiivet.

A szerviz robotok csoportjahoz tartoznak az ugynevezett UAV-
¢k (Unmanned Aerial Vehicles). Kiilonb6zo feladatokra alkalmazott
repiiléeszkoz, mely valamilyen 6n- vagy taviranyitassal (leggyakrabban
a kettd kombinacidjaval) rendelkezik, emiatt fedélzetén nincs sziikség
pilotara. Jelenleg tobb szdz modellen dolgoznak. Az egyik napenergiat
hasznalva akéar 6t évet képes lesz levegOben tolteni, masok rajokban te-
vékenykednek majd.

A Quadrotor X650 egy négymotoros elektromos robothelikopter,
amely stabilan lebeg a 1égtérben és kdnnyen irdnyithatd. Az X650 Quad-
rotor helyben felszallo és helyben leszallo repiilé gépezet, amely nem
igényel kiépitett repiildteret és minden iddjarasi koriilmény kozott meg-
felelden hasznalhat6. Az X650 Quadrotor alkalmas nagyfelbontasu vi-
ded eszkdzok megemelésére €s a térben elhelyezkedo kivalasztott céltar-
gyak elérésére. A navigacios rendszerek egyiittesét tartalmazéd repiild
szerkezet a kiegészité GPS ¢és Elektronikus Iranytii modul segitségével
magatol is repiilhet.

Az Aircraft X650 Quadrotor 1 kg hasznos sulyt képes megemel-
ni. A hasznos teher lehet egy Sony NEX-VG10 nagyfelbontasu video
kamera cserélhetd objektivekkel, APS-C képérzékeldvel, valamint az
erre a célra atalakitott Canon EOS 5D Mark II 21MP és Full HD video6-
zasra alkalmas Full-Frame képérzékeldvel ellatott cserélhetd optikas
felvevo gép. Az X650 Quadrotor atalakitott vide6 rendszerében a kame-
rak tav vezérelhetdek. A kameraforgatd és tartd platform, a mellékelt
szamitogépes program segitségével beallithato. Az FC 1212-S kézponti
replilésiranyitd modul 6sszekottetésben all a fedélzeti navigacids rend-
szerrel. A haromtengelyt stabilizacios rendszer kiilon vezérli a kamera-
platform mozgatasat szolgalo szervokat.
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X650 QuadCopter robothelikopter

A NASA folyamatosan fejleszti a robotjait, amelyek holdon és a
Mars felszinén is miukodhetnek (http://mars.jpl.nasa.gov/MPF/rover/ne
ws.html). A kitizott cél
napenergiat hasznalo, de
¢jszaka is mozgasra ké-
pes tlrrobot fejlesztése.
Az Athlete robotnak hat
laba van, képes gordiilni
egyenetlen terepen, (http
://[www-robotics.Jpl.nasa
.gov/systems/system.cf
m?System=11) a vilagiir
vakuumaban is tlizemel,
képes bazist, lakoegysé-
geket épiteni.

7. abra
Athlete robot

A DARPA (Defense Advanced Research Projects Agency) prog-
ram keretében, a Boston Dynamics &ltal kifejlesztett, Big Dog nevii
négylabu robot (http://www.bostondynamics.com/robot_bigdog.html) f6
feladata a teherhordés. Tomege: 108 kg, teherbirdsa: 154 kg, sebessége:
6.44 km/h. Belsdégésti motor meghajtasu.
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Megfeleld szenzorokkal felszerelve a Big Dog robot teherhordo
és felderit6 feladatokat teljesithet, mozgéasiranyitasa jol megoldja a terep
valtozésait és a terepakadalyokat, képes 35 fokos emelkeddk, illetve lej-
tok lekiizdésére. Aktiv egyensulyozo rendszerrel rendelkezﬂ( a varatla-
nul érkez6 kiils6 zava- o e ¥ ' .
r6 hatdsokra azonnal
reagal. Mozgésiranyi-
tasa lehetdvé teszi az
utvonalkodvetést, tav-
iranyitassal is iranyit-
hat6.  Iranyitasrend-
szere négy labat vezé-
rel. A Big Dog robot
minden ember 4altal
megkozelithetd tere-
pen képes mozogni.
Olyan terepen célsze-
ri alkalmazni, ahol a
szarazfoldi jarmivek
alkalmazdsa nem le-
hetséges.

8. dbra
Big Dog robot

Osszegezés

A robotika interdiszciplinaris tudomany, az automatika legfejlet-
tebb alkalmazasi teriilete. A publik4cio a szerviz robotokkal foglalkozik.

A szervizrobot jra programozhatd, szenzor alapu autondm moz-
gast végzd eszkdz, mely az emberi tevékenységet hasznosan szolgalja.

A szervizrobot nem végez kozvetleniil ipari termelési feladatot,
alkalmazasi teriilete a kovetkezd moddon sorolhatd fel: kerti munkak,
haztartds, mezdgazdasdg, irodai munkak, koézmiiszolgéltatok, katonai
alkalmazasu robotok, aknamentesités, robbandanyag felderitd és hatasta-
lanito feladatok, katasztrofa elharitas, talélok keresése OsszedOlt épiile-
tekben, gydgykezelés, tisztitdsi munkdk, Orzés, védés, jatékipar, szora-
koztatas, lirkutatas, régészet (pl. piramisok kutatasa), ember altal nehe-
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zen megkozelithetd hely feltarasa. Munkankban bemutattunk néhany
korszerii szervizrobotot.
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