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Személyi robotikai platformok fejlesztése
és alkalmazasa

Bevezetés

A robotika interdiszciplinaris tudomany, az automatika legfejlet-
tebb alkalmazasi teriilete. A robotok fejlesztésének rovid attekintése utan
megallapithatd, hogy a mobil robotok a nyolcvanas években jelentek
meg. A robotok fejlesztése szempontjabol harom generéaciordl beszélhe-
tiink [1].

Az elsd robotgeneracid esetében a robot nem érzékeli a kdrnyezet
valtozasait és kizarolag szamitogépes vezérléssel miikodik. A masodik
robotgeneracié autonom, szenzorokkal érzékeli a kornyezet valtozasait
¢s a kornyezetbdl nyert informaciok alapjan dont a mozgastervezésrol
automatikus akadalykeriiléssel.

A jelenlegi kutatasok a harmadik robotgeneraciot érintik. Ezek az
autonom intelligens robotok szenzorokkal érzékelik a kornyezet valtoza-
sat, jol alkalmazkodnak a kornyezethez, vezeték nélkiil is iranyithatoak,
korszer(i intelligens aktuatorokkal rendelkeznek. Bonyolult navigacios
feladatokat képesek megoldani, tanuld algoritmusokat alkalmaznak.
Felismerik a kornyezetet, hanggal is iranyithatoak. Onall6 dontéseket
hoznak. A fejlesztések tartalmazzak a kerekeken gordiilé és humanoid
vezeték nélkiili iranyitassal.

A mai korszerii intelligens robotrendszerek egyre Osszetettebb fel-
adatokat képesek elvégezni. A robotika fejlédése az utobbi években ki-
terjedt a személyi robotok teriiletére is.

Személyi robotok fejlesztése

A harmadik generacids robotok megjelenése lehetévé tette a sze-
mélyi robotok fejlesztését. A személyi robot Gjra programozhato, szen-
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zor alapt, autondm mozgast végz0 eszkdz, amely az emberi kdrnyezet-
ben dolgozik, haztartasi, irodai, iskolai munkat tud elvégezni. Az auto-
nom személyi robotok kiilsé iranyitotol fiiggetleniil is képesek cseleked-
ni, kiilsé hatasokra hatékonyan reagalnak.

A személyi robotok sztered latorendszert hasznalnak:

e a térbeli érzékelést kamerak (haromdimenzios adaptiv kamera

targyfelismeréssel és térelemzéssel),

e arobot kornyezetében talalhato targyak felismerését és osztalyo-

zasat képfelismerd szoftverek biztositjak.

e A kornyezet elemzésére hasznalhatnak szenzorokat, szagérzéke-

16ket és mikrofonokat is.

A személyi robotok kerekeken gordiilé és humanoid mobil robotok
hibrid struktirajabdl jottek 1étre.

Személyi robotikai platformok kutatasaval és fejlesztésével a 2011-
2014-es id6szakban Dr. Borovac Branislav [3], [4], [5], [6], [7], [8]. [9],
[10], [11], [12], projektvezetd altal koordinalt Development of Anthro-
pomorphic Robotic Platform for Socially Acceptable and Adequate In-
teraction in Human’s Working Environment elnevezésii tudomanyos
projekt (a miszaki tudomanyok legjobban rangsorolt projektje) kereté-
ben foglalkozom. A projekt finanszirozasat négy évre a Vajdasagi Auto-
noém Tartomany Tudoményiigyi és Fejlesztési Titkarsaga biztositja. A
projekt célkitiizése 0j személyi hibrid robot fejlesztése. Az érdekesség
kedvéért szeretném megemliteni, hogy Borovac prof. Zero-Moment
Point-Thirty Five Years of its Life cimi kozleményére [2] eddig 589
kutato6 hivatkozott.

A személyi robotok alkalmazasi teriilete
A Stanford Egyetem PR1 és PR2 kutatoprogramjai [13] Stanford
Personal Robotics Program keretében személyi robotok fejlesztésével
foglalkoznak. Az 1. abran konyhaban tevékenykedé PR1 személyi robo-
tot mutatunk be.

573



1. abra
Stanford PR1 konyharobot

A Stanfordi Tudomanyegyetemen fejlesztett személyi robot el tud-
ja végezni a kovetkezé feladatokat: vendégek kalauzolasa dinamikus
kornyezetben, takaritas, konyvespolc 0sszeallitasa kiillonb6zé elemekbdl,
személyek és targyak szobeli utasitas alapjan torténd keresése az adott
helyiségben. A kovetkezd dbran a PR1 kutatoprogram egyszerti személyi
robotjat mutatjuk be.

2. abra
PRI személyi robot
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A korszeri szemé-
lyi robot fejlesztési prog-
ram neve PR2 [14]. A
kovetkez6 abran bemu-
tatjuk a PR2 program
személyi robotjat:

3. abra
PR2 személyi robot

A 3. abrarol lathato,
hogy tulajdonképpen hib-
rid strukturdja (kereke-
ken gordiilé + humanoid)
személyi robotrél van
sZ0.

A 4. abran személyi robotrajt mutatunk be.

4. abra
PR?2 személyi robotraj
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Harom feladat elvégzésére fejlesztik a személyi robotokat: tanulas-
ban segédkeznek, szoérakoztatnak, idésekre vagy kisgyerekekre vigyaz-
nak, ide tartoznak a mozgaskorlatozottak navigacidjat megkonnyitd
személyi robotok is (id0s embereket, mozgassériilteket segit) [15], [16],
[17], [18], [19], [20], [21], [22].A személyi robotnak érzékelnie és érte-
nie kell kornyezetét, tapasztalati uton, megfigyeléseibdl kiindulva kell
tanulnia, dontéseket kell hoznia és interaktiv viszonyt kell kialakitania az
emberekkel. Az emberi kérnyezet 6rokké valtozik, ezért a személyi ro-
bot folyamatosan adatokat gyijt a kornyezetébdl, az Osszegyiijtott ada-
tokat feldolgozza és vizsgalodik [23], [24], [25], [26]. A kovetkezd
években attorés varhatd a személyi robotok piacan. A jovoben varhato,
hogy egyetlen személyi robot képes lesz végrehajtani a fent emlitett ha-
rom feladattipust. Az embereknek ugyanolyan kapcsolata alakul majd ki
a személyi robotokkal, mint a szamitogépekkel.

Osszegezés

A kozlemény személyi robotok fejlesztésével és alkalmazasaval
foglalkozik. A személyi robot Gjra programozhat6, szenzor alapt auto-
nom mozgast végzo eszkoz, mely az emberi kdrnyezetet hasznosan szol-
galja. A publikacié bemutat néhany korszerli személyi robotot a PR1 és
PR2 fejlesztési programbol.
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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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