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Robotika a felhokben

Osszefoglal6: A kézlemény robotika felhékben a robotika korszerii témakorével fog-
lalkozik. Robotika a felhdkben a szerviz robotok és a szamitastechnika a felh6kben
integraciojabol ered, 6tvézve mindkét technoldgia eldnyeit. Bemutatjuk a robotika
felh6kben és a robotika web alkalmazasokat.
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Robotika a felhSkben - értelmezése

Robotika a felhdkben a:

- szervizrobotok (service robotics) és a

- szamitastechnika a felhékben (cloud computing)
integraciojabol ered, 6tvozve mindkét technologia elényeit. A szervizro-
botok és szamitastechnika a felh6kben 6tvozetét az 1. dbran mutatjuk be.
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1. abra
Robotika a felhékben felépitése
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A “cloud-enabled robotics” kifejezést eldszor James Kuffner [1]
hasznalta 2010-ben az IEEE RAS Int. Conference on Humanoid
Robotics konferencian.

Robotika a felh6kben témakorbdl igen jelentdsek Rudas Imre
publikécidi [2-3]. A cikk szerzje a kovetkezé tudomanyos kozleménye-
iben [4-5] foglalkozott robotika a felhékben témakorrel, de magat a ,,ro-
botika a felhdkben” kifejezést még nem alkalmazta.

A vilaghaldn talalhato robot-iskolak: MOOC — Massive Open On-
line Courses in robotics és a robotika a felhokben szorosan kotédnek
egymashoz. A cikk szerzéje 2009-t61, a Szegedi Tudomanyegyetemen,
robotika a felhékben erdéforrasok felhasznalasaval, valds idében, kutatasi
és edukacios feladatok elvégzésére, elérhette a Maribori Egyetem Robo-
tika laboratérium robotjait.

Robotika a felhdkben - alkalmazasok

Robotika a felhdkben egyarant alkalmazhaté az iparban és az aka-
démiai korokben. Szerte a vilagon nagysz&mu tudomanyos projektek
keretében fejlesztik. http://roboearth.org/cloud_robotics/

Robotika a felh6kben felhasznalja a: robot technikéat, vilaghalot,
érzékeloket és az adatbazisokat.

Robotika a felhdkben alkalmazasok gyorsan terjednek, a kovetkezd
cégoriasok 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 alkalmazasok

Robotikai Web eszk6zok [6-12] lehetové teszik: web fejlesztok-
nek, robotszakembereknek és hallgatoknak a robot [13-22] Web alkal-
mazasok gyors és eredményes/hatékony fejlesztését (http://robotweb-
tools.org).

Jelenleg kifejlesztették a megfelelé alkalmazasokat (interfaces for
teleoperating) a négyrotoros robothelikopter taviranyitasara (2. abra).
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Forward
Tumn Left Turn Right
Reverse
Climb
Strafe Left Strafe Right
Descend

UP ARROW: Go forward
DOWN ARROW: Go backward
LEFT ARROW: Tum left
RIGHT ARROW: Turn right
Z: Strafe left
X: Strafe right

2. 4bra
Négyrotoros robothelikopter taviranyitasa
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Tavsebészet

A sebészrobotika az orvostudomany dinamikusan fejlédé teriile-
te. A vilagon a legismertebb és legelterjedtebb sebészrobot a Da Vinci
rendszer. A Da Vinci sebészrobottal bemutato prosztatamiitétet hajtottak
végre 2009 6szén a Telki korhdzban Magyarorszagon. A jelenlegi inter-
netes infrastruktaraval biztonsagosan miithetiink a tavolbdl.

A Da Vinci rendszert a beavatkozas minden pillanataban, mes-
terkonzol segitségével, a sebész iranyitja. A mesterkonzol képes az orvos
kezének a legaprobb mozdulatét is a 3-D-s térben rogziteni és megfeleld
leképzések utan ugyanezt végrehajtani a robottal.

A sebész nagy felbontdst 3D-s videoképet néz, amely az egyik
robotkarra szerelt sztereo-endoszkopbdl szarmazik.

A Da Vinci robot hasznélatat az USA-ban a: Food and Drug
Administration’ (FDA) els6ként prosztatamiitéteknél engedélyezte 2001-
ben, mivel a prosztata mentén futd idegek gyakran megsériltek a ha-
gyomanyos miitét esetében, vizelettartasi problémékat vagy akar impo-
tenciat okozva. Jelenleg mér a prosztata eltavolitdsok 80-85 szazalékat
Da Vincivel végzik.

Hasonlo sikereket értek el a méhnyakrak, gégerdk és tucatnyi
mas elvaltozasok kezelésekor is. Mostanra, sohasem latott pontossaggal
kockéazatcsokkenéssel, nagyjabdl mar 1.5 millié sikeres beavatkozést
hajtottak végre vele (3. abra).
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3. 4bra
Taviranyitast Da Vinci sebészrobot

Osszegezés

A kozlemény témakore a robotika korszer( teriilete — robotika a
feln6kben. A témakor értelmezése utan bemutatjuk a robotika felhékben
és a robotikai web alkalmazasokat. Kilon Kitérlink a tavsebészetre, a Da
Vinci sebészrobot bemutatasara.
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