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Személyi robotikai platformok fejlesztése  

és alkalmazása 
 

Bevezetés 

 

A robotika interdiszciplináris tudomány, az automatika legfejlet-

tebb alkalmazási területe. A robotok fejlesztésének rövid áttekintése után 

megállapítható, hogy a mobil robotok a nyolcvanas években jelentek 

meg. A robotok fejlesztése szempontjából három generációról beszélhe-

tünk [1].  

Az első robotgeneráció esetében a robot nem érzékeli a környezet 

változásait és kizárólag számítógépes vezérléssel működik. A második 

robotgeneráció autonóm, szenzorokkal érzékeli a környezet változásait 

és a környezetből nyert információk alapján dönt a mozgástervezésről 

automatikus akadálykerüléssel.  

A jelenlegi kutatások a harmadik robotgenerációt érintik. Ezek az 

autonóm intelligens robotok szenzorokkal érzékelik a környezet változá-

sát, jól alkalmazkodnak a környezethez, vezeték nélkül is irányíthatóak, 

korszerű intelligens aktuátorokkal rendelkeznek. Bonyolult navigációs 

feladatokat képesek megoldani, tanuló algoritmusokat alkalmaznak.  

Felismerik a környezetet, hanggal is irányíthatóak. Önálló döntéseket 

hoznak. A fejlesztések tartalmazzák a kerekeken gördülő és humanoid 

autonóm robotok kooperációját és az ütközésmentes mozgástervezését 

vezeték nélküli irányítással.  

A mai korszerű intelligens robotrendszerek egyre összetettebb fel-

adatokat képesek elvégezni. A robotika fejlődése az utóbbi években ki-

terjedt a személyi robotok területére is.  
 

Személyi robotok fejlesztése 
 

 A harmadik generációs robotok megjelenése lehetővé tette a sze-

mélyi robotok fejlesztését. A személyi robot újra programozható, szen-
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zor alapú, autonóm mozgást végző eszköz, amely az emberi környezet-

ben dolgozik, háztartási, irodai, iskolai munkát tud elvégezni. Az auto-

nóm személyi robotok külső irányítótól függetlenül is képesek cseleked-

ni, külső hatásokra hatékonyan reagálnak.  

A személyi robotok sztereó látórendszert használnak: 

 a térbeli érzékelést kamerák (háromdimenziós adaptív kamera 

tárgyfelismeréssel és térelemzéssel),  

 a robot környezetében található tárgyak felismerését és osztályo-

zását képfelismerő szoftverek biztosítják.  

 A környezet elemzésére használhatnak szenzorokat, szagérzéke-

lőket és mikrofonokat is.  

A személyi robotok kerekeken gördülő és humanoid mobil robotok 

hibrid struktúrájából jöttek létre.   

Személyi robotikai platformok kutatásával és fejlesztésével a 2011-

2014-es időszakban Dr. Borovac Branislav [3], [4], [5], [6], [7], [8], [9], 

[10], [11], [12], projektvezető által  koordinált Development of Anthro-

pomorphic Robotic Platform for Socially Acceptable and Adequate In-

teraction in Human’s Working Environment elnevezésű tudományos 

projekt (a műszaki tudományok legjobban rangsorolt projektje) kereté-

ben foglalkozom. A projekt finanszírozását négy évre a Vajdasági Auto-

nóm Tartomány Tudományügyi és Fejlesztési Titkársága biztosítja. A 

projekt célkitűzése új személyi hibrid robot fejlesztése. Az érdekesség 

kedvéért szeretném megemlíteni, hogy Borovac prof. Zero-Moment 

Point-Thirty Five Years of its Life című közleményére [2] eddig 589 

kutató hivatkozott. 

  

A személyi robotok alkalmazási területe 

A Stanford Egyetem PR1 és PR2 kutatóprogramjai [13] Stanford 

Personal Robotics Program keretében személyi robotok fejlesztésével 

foglalkoznak. Az 1. ábrán konyhában tevékenykedő PR1 személyi robo-

tot mutatunk be. 
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1. ábra 

Stanford PR1 konyharobot 
 

A Stanfordi Tudományegyetemen fejlesztett személyi robot el tud-

ja végezni a következő feladatokat: vendégek kalauzolása dinamikus 

környezetben, takarítás, könyvespolc összeállítása különböző elemekből, 

személyek és tárgyak szóbeli utasítás alapján történő keresése az adott 

helyiségben. A következő ábrán a PR1 kutatóprogram egyszerű személyi 

robotját mutatjuk be. 
 

 

 

 

 

 

 

 
2. ábra 

PR1 személyi robot 
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A korszerű szemé-

lyi robot fejlesztési prog-

ram neve PR2 [14]. A  

következő ábrán bemu-

tatjuk a PR2 program 

személyi robotját: 

 

 
3. ábra 

PR2 személyi robot 

 

 

 

A 3. ábráról látható, 

hogy tulajdonképpen hib-

rid struktúrájú (kereke-

ken gördülő + humanoid) 

személyi robotról van 

szó.  

 

 

 

 

A 4. ábrán személyi robotrajt mutatunk be. 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4. ábra 

PR2 személyi robotraj 
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Három feladat elvégzésére fejlesztik a személyi robotokat: tanulás-

ban segédkeznek, szórakoztatnak,  idősekre vagy kisgyerekekre vigyáz-

nak, ide tartoznak a mozgáskorlátozottak navigációját megkönnyítő 

személyi robotok is (idős embereket, mozgássérülteket segít) [15], [16], 

[17], [18], [19], [20], [21], [22].A személyi robotnak érzékelnie és érte-

nie kell környezetét, tapasztalati úton, megfigyeléseiből kiindulva kell 

tanulnia, döntéseket kell hoznia és interaktív viszonyt kell kialakítania az 

emberekkel. Az emberi környezet örökké változik, ezért a személyi ro-

bot folyamatosan adatokat gyűjt a környezetéből, az összegyűjtött ada-

tokat feldolgozza és vizsgálódik [23], [24], [25], [26]. A következő 

években áttörés várható a személyi robotok piacán. A jövőben várható, 

hogy egyetlen személyi robot képes lesz végrehajtani a fent említett há-

rom feladattípust. Az embereknek ugyanolyan kapcsolata alakul majd ki 

a személyi robotokkal, mint a számítógépekkel. 

 

Összegezés 

 

A közlemény személyi robotok fejlesztésével és alkalmazásával 

foglalkozik. A személyi robot újra programozható, szenzor alapú auto-

nóm mozgást végző eszköz, mely az emberi környezetet hasznosan szol-

gálja. A publikáció bemutat néhány korszerű személyi robotot a PR1 és 

PR2 fejlesztési programból. 
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Personal Robotic Platforms Development and Application 

 

Abstract. This paper gives a description about the personal robotic platforms devel-

opment and applications. At the first part the process of the development of the per-

sonal robotic is analyzed, where PR2 is a robotics research and development platform. 

Afterward the paper includes some characteristic applications of PR1 and PR2 pro-

grams. 
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