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Dr. Mester Gyula 

 

      Robotika a felhőkben 

 
Összefoglaló: A közlemény robotika felhőkben a robotika korszerű témakörével fog-

lalkozik. Robotika a felhőkben a szerviz robotok és a számítástechnika a felhőkben 

integrációjából ered, ötvözve mindkét technológia előnyeit. Bemutatjuk a robotika 

felhőkben és a robotika web alkalmazásokat. 

Kulcsszavak: robotika a felhőkben, szerviz robotok, számítástechnika a felhőkben, 

integráció, technológia. 

 

Robotika a felhőkben - értelmezése 
 

Robotika a felhőkben a: 

- szervizrobotok (service robotics) és a 

- számítástechnika a felhőkben (cloud computing) 

integrációjából ered, ötvözve mindkét technológia előnyeit. A szervizro-

botok és számítástechnika a felhőkben ötvözetét az 1. ábrán mutatjuk be. 

 

 
1. ábra 

Robotika a felhőkben felépítése 
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A “cloud-enabled robotics” kifejezést először James Kuffner [1] 

használta 2010-ben az IEEE RAS Int. Conference on Humanoid 

Robotics konferencián. 

Robotika a felhőkben témakörből igen jelentősek Rudas Imre 

publikációi [2-3]. A cikk szerzője a következő tudományos közleménye-

iben [4-5] foglalkozott robotika a felhőkben témakörrel, de magát a „ro-

botika a felhőkben” kifejezést még nem alkalmazta.  

A világhálón található robot-iskolák: MOOC – Massive Open On-

line Courses in robotics és a robotika a felhőkben szorosan kötődnek 

egymáshoz. A cikk szerzője 2009-től, a Szegedi Tudományegyetemen, 

robotika a felhőkben erőforrások felhasználásával, valós időben, kutatási 

és edukációs feladatok elvégzésére, elérhette a Maribori Egyetem Robo-

tika laboratórium robotjait.  

 

Robotika a felhőkben - alkalmazások 
 

Robotika a felhőkben egyaránt alkalmazható az iparban és az aka-

démiai körökben. Szerte a világon nagyszámú tudományos projektek 

keretében fejlesztik. http://roboearth.org/cloud_robotics/ 

Robotika a felhőkben felhasználja a: robot technikát, világhálót, 

érzékelőket és az adatbázisokat.                                                                                                                                                                                                                                                                                                                     

Robotika a felhőkben alkalmazások gyorsan terjednek, a következő 

cégóriások fejlesztik: Google, Willow Garage, Gostai, http://tech-

salad.com/cloud-robotics, http://www.gostai.com/activities/consumer/in-

dex.html#gostainet, http://wiki.ros.org/rosbridge_suite, http://ros.org, etc. 

 

Robotikai web alkalmazások 
 

Robotikai Web eszközök [6-12] lehetővé teszik: web fejlesztők-

nek, robotszakembereknek és hallgatóknak a robot [13-22] Web alkal-

mazások gyors és eredményes/hatékony fejlesztését (http://robotweb-

tools.org). 

Jelenleg kifejlesztették a megfelelő alkalmazásokat (interfaces for 

teleoperating) a négyrotoros robothelikopter távírányítására (2. ábra). 

 

http://roboearth.org/cloud_robotics/
http://www.gostai.com/activities/consumer/in-dex.html#gostainet
http://www.gostai.com/activities/consumer/in-dex.html#gostainet
http://wiki.ros.org/rosbridge_suite
http://ros.org/
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2. ábra 

Négyrotoros robothelikopter távírányítása 
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Távsebészet 
 

A sebészrobotika az orvostudomány dinamikusan fejlődő terüle-

te. A világon a legismertebb és legelterjedtebb sebészrobot a Da Vinci 

rendszer. A Da Vinci sebészrobottal bemutató prosztataműtétet hajtottak 

végre 2009 őszén a Telki kórházban Magyarországon. A jelenlegi inter-

netes infrastruktúrával biztonságosan műthetünk a távolból. 

A Da Vinci rendszert a beavatkozás minden pillanatában, mes-

terkonzol segítségével, a sebész irányítja. A mesterkonzol képes az orvos 

kezének a legapróbb mozdulatát is a 3-D-s térben rögzíteni és megfelelő 

leképzések után ugyanezt végrehajtani a robottal. 

A sebész nagy felbontású 3D-s videoképet néz, amely az egyik 

robotkarra szerelt sztereo-endoszkópból származik. 

A Da Vinci robot használatát az USA-ban a: Food and Drug 

Administration’ (FDA) elsőként prosztataműtéteknél engedélyezte 2001-

ben, mivel a prosztata mentén futó idegek gyakran megsérültek a ha-

gyományos műtét esetében, vizelettartási problémákat vagy akár impo-

tenciát okozva. Jelenleg már a prosztata eltávolítások 80-85 százalékát 

Da Vincivel végzik. 

Hasonló sikereket értek el a méhnyakrák, gégerák és tucatnyi 

más elváltozások kezelésekor is. Mostanra, sohasem látott pontossággal 

kockázatcsökkenéssel, nagyjából már 1.5 millió sikeres beavatkozást 

hajtottak végre vele (3. ábra).   



531 

 
3. ábra 

Távirányítású Da Vinci sebészrobot 

 

Összegezés 

 

A közlemény témaköre a robotika korszerű területe – robotika a 

felhőkben. A témakör értelmezése után bemutatjuk a robotika felhőkben 

és a robotikai web alkalmazásokat. Külön kitérünk a távsebészetre, a Da 

Vinci sebészrobot bemutatására. 
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