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A robot sz6t a cseh dramaird, Karel Capek
népszerisitette 1921-ben irt szinmivével. A mi témaja az
emberiség elembertelenedése egy technikai
tarsadalomban.

A szépirodalomban és a miszaki, technikai
fogalomkorben is altalaban olyan eszkozt, berendezést
értenek roboton, amely az ember fizikai és/vagy szellemi
munkajahoz hasonl6 tevékenységet végez.

Aktiv mesterséges agens, aminek kornyezete a teljes
fizikai vilag.

Teljes egészében ember készitette szerkezet.

Mozogni tud és tdbb szabadsagi fokkal rendelkezik.
Tevékenységeét részben vagy teljesen onalléan iranyitja
(autoném).
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A robotika két okbdl is kihivast jelentd terulet:

A robotoknak a fizikai vilagban kell tevékenykednilk, ami
sokkal bonyolultabb, mint a legtébb szimulalt szoftvervilag.
Olyan hardvert (érzékel6ket és beavatkozokat) igényel,
amelyek valéban mikodnek.
A robotika gyakorlatilag a mesterseges intelligencia
valamennyi O0sszetevjét és alteruletét igenyli.



A robotika torténete
«{a ]

Robotokrdl altalanos

fogalmak,

csoportositasuk,

fejlédésuk

> A robot fogalma

> Robotika

» Robotika torténete

> Robotgeneraciok

» Fizikai agensek
csoportositasa

Architekturalis
komplexitas szerinti
csoportositas

Robottipusok és
alkalmazasaik

A robotositott rendszerek
strukturaja

Robotok mobilitasa
Robotok rendszertervei

Kozvetlen el6dok: teleoperatorok, szamjegyvezeérlési
(NC) gépek. A teleoperatorok attételeken keresztul
valdsitottak meg a radioaktiv anyagok mozgatasat.

Az 1950-es évek végén George Engelberger és George
Devol fejlesztették ki az elsé hasznos ipari robotokat.
Forgalmazasukra Engelberger megalapitotta az
Unimation céget és elnyerte a ,robotika atyja” cimet.

Az els6 modern mozgo robot a ,Hopkins Beast” volt, ami
az 1960-as évek elejéen épult a John Hopkins
Egyetemen. Mintafelismer6 hardverrel rendelkezett.

Az SRI International ,Shakey”’-je volt az els6 mozgo
robot, amelyet mesterséges intelligencia kontrollalt.
Erzékel6kkel felszerelve és egy problémamegoldd
program altal vezérelve a robot tajékozddni tudott az SRI
termeiben: felhasznalva a kornyezetbdl érkezd
informacidkat, megfeleld utvonalat dolgozott ki. — 1970.

1978 — Texas Instruments Inc — Speak & Spell — emberi
hang elsd elektronikus verzidja, amit chipen taroltak.
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|. Generacids robotok: 60-as évek, mozgatasra
kifejlesztve.

ll. Generacids robotok (ipar): 70-es évek, érzéekelbkel
vizsgaljak kornyezetuket, tevékenységuket ezek
hatasara képesek megvaltoztatni.

lll. Generacids robotok (kutatas): jelfeldolgozas,
informacid kivalasztasa, kombinalasa. Megjelennek
az onallo viselkedési algoritmusok és dontesi
rendszerek.
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e Sok szempont szerint csoportosithatok:

intelligenciaszint,

kuls6é megjelenés (robotkarok, mobil
robotok),

palyavezérlés tipusa,
alkalmazasi teruletek szerint.

e Megkulonboztetjuk a kovetkezd robotokat:

mobil (androidok, animatok, ember nélkuli
jarmavek, szorakoztato robotok, altalanos
autonom robotok)

statikus (haztartasi és ipari robotok,
robotkarok)

nanorobotok (fizika, kémia hataran).
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Mesterséges intelligencia

Mechanikai

bonyolultsag



Robottipusok és alkalmazasaik
.

Robotokrol altalanos fogalmak,
csoportositasuk, fejlédésik
> A robot fogalma

> Robotika

> Robotika torténete
> Robotgeneraciok
>

Fizikai agensek csoportositasa

Architekturalis
komplexitas szerinti
csoportositas

Robottipusok és
alkalmazasaik

Ipari robotok

Altalanos
autoném robotok

Animatok

Szoérakoztatd
célu robotok

Ember nélkili
jarmlvek
Androidok

Haztartasi
robotok

Nanorobotok
Cyborgok
A robotositott rendszerek strukturaja
Robotok mobilitasa
Robotok rendszertervei

A robotok, alkalmazasuk szerint:

e Az iparban hasznalt robotok:
— technoldgiai feladatot ellaté robotok
— anyagmozgato robotok
- szerel6 robotok

e A kutatasban hasznalt robotok:
- altalanos mobil robotok, telerobotok
-~ animatok
— androidok

e A specialis feladatok megoldasara alkalmazott
robotok lehetnek:

-~ mikrorobotok, nanorobotok
— gyogyaszatban alkalmazott robotok
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>  Arobot fogalma 98%_ét adjék
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- Robotlka lricnete — kellemetlen munkahelyeken
generaciok rqn

>  Fizikai agensek csoportositasa helyetteS|t|k az embert
Architekturalis komplexitas . , uyy
szerinti csoportositas e A robotok f6 ,fogyasztoi” az
Robottipusok es P ’ p ¥ . .
alkalmazasaik autogyartas es a mikroelektronika.
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mobilisak
feladatspecifikusak

onalléan tudnak navigalni ismeretlen
kornyezetben is, viszont hatétavolsaguk
Kicsi

kerekes mobil robotok

maszo €és lépegetd (nuklearis, hadaszati
alk.)

telerobotok (mikrosebészet)




Animatok

. Robotokrdl altalanos fogalmak,
csoportositasuk, fejlédésuk

A robot fogalma

Robotika

Robotika torténete

Robotgeneraciok

Fizikai agensek csoportositasa

Architekturalis komplexitas
szerinti csoportositas

Robottipusok és
alkalmazasaik

Ipari robotok

Altalanos autoném
robotok

Animatok

Szoérakoztatd célu
robotok

Ember nélkuli
jarmivek
Androidok
Haztartasi robotok
Nanorobotok
Cyborgok

. A robotositott rendszerek

strukturaja

. Robotok mobilitasa
. Robotok rendszertervei

Y V V V V

megnevezesuk az animal (allat) szébal
szarmazik

allatok gépi modelljének megepitése
allatok mozgasanak eltanulasa,
felhasznalasa

komoly feladat a jarasi stratégia
kidolgozasa
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siro, beszél6, rugdalozé csecsemo (pici
android)

robotfoci: legbonyolultabb,
hagyomanyos autonom robotokbdl (4-5
f6s csapatok) allé multi-agens rendszer

e gyors helyzetfelismeres

e optimalis tervosszehangolas
elérése valds idoben

AIBO robotkutya — hangszoro,
memoriakartya, digitalis kamera
képes hallani, érezni, tanulni és
mozogni

tervezésének napjan 20 s alatt
3000 darabot adtak el beléle

et

b
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autonom robotok tulajdonsagaival
rendelkezek

altalaban jarmivek

hatétavolsaguk kozepes ill. nagy
Vizi

légi (robotpilota)

szarazfoldi (metrd, vonat, villamos)

arjarmivek (Lunahold1-Hold,
Pathfinder-Mars)

=
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-~ cél: mechanikus ember készitése
— alapfeladatok: jaras, kézmozgas,

arcmozgas, beszeddel szinkronizalt arc
es ajakmozgas, altalanos
mozgaskoordinacio

Kismet (=sors): 15 szamitogep tartja fent

f" RS

-—--Llrll.

Asimo(balra) — az
udvarias robot
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haztartasi automatak, segédeszkozok

»Milyen okosnak kell lennie az agyadnak ahhoz, hogy

este félj lefekudni?” Rich Gold, Feb. 16, 1994

3. nemzedeék: ultrahang és infravoros

érzekel6vel van felszerelve, megismeri
a gazdaja hangjat, betorés vagy tlz
esetén beépitett telefonjan értesiti a
rendérséget, tlzoltoségot, fel- és le
tudja kapcsolni a villanyt, ajtot nyit,
kezeli a porszivot, beépitett televizidja,
radidja van (ara 1985-ben: 300009 ).

Az MIT Media Lab aktualis kutatasi-

fejlesztési témaja:
a hité automatikusan listat készit arrol,
hogy mit kell vennlnk, kapcsolatba lép

az Inter.neten az aruhazlancok elado-
agenseivel.

beszeélb asztal, mely a recepteket
,tudja”, meérlegként és
alapanyagadalokeént szolgal.
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. Robotokrol altalanos fogalmak,

csoportositasuk, fejlédésik - mikroszkopikus méretl gépek

> Arobot fogalma - nanométer nagysagrendd (10-° m) robotok
»  Robotka . olyan robotok, melyekkel nanométer
. Eggg:g‘:nt:rgi?ée;e nagysagrend(i objekfumok manipulalhatdk
- Architektaralis komplexitas szerkezetek, melyek a szervezetbe kerilve
steglr;[ csoplfr}OSItas meghatarozott feladatokat hajtanak végre (a
ODOLLIPUSOK es A A (11& |
IR Bk gyogyszer es a mutet egyut’fese) S
Ipari robotok A nanostrukturak az orvostudomany és a biokémia
Altalanos autoném termékeinek, mesterséges enzimeinek tekinthetok,
Tk melyek programozhatdk és iranyithatok
Animatok . o e 4 . .
Sl e A Tokéletesen mikodo nanorobotot meg nem sikerult
robotok el6allitani.
Fleban Egy konkrét megtervezett nanorobot tigy mikddik mint
J a haemoglobin. Veérbe juttatva O, ereszt ki és CO,
Haztartasi robotok nyel el vagy forditva. Kilonbség csak annyi, hogy
Nanorobotok haemoglobin altal szallitott O, 200-szorosat képes
Cyborgok hordozni. Azaz, ha egy felnatt vérébe 1 liter O, -nel
= Arobotositott rendszerek feltoltott nanorobotot juttatunk, 4 6raig nem kefl
strukturaja leveg6t vennie.

. Robotok mobilitasa
. Robotok rendszertervei
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- részben ember (ill. értelmes leny), részben
gep

- nem tartoznak a robotokhoz, nehéz eldonteni,
hogy milyen aranyu keverék, mi az ami ,még
ember” vagy ,mar robot”

— akadalyok: emberi és mesterséges testrészek
hosszutavu osszeférhetetlensége=>sci-fi

- Jelentds eredmények: mivegtagok

Létezik mar példaul neuralis haléval a
szervezethez kapcsolt mivegtag, melyet
tulajdonosa képes mozgatni és az idegekhez
kotott neuralis halo tanulja a mozgatast. Kb. 2020-
2030-ra a fejlett orszagokban valoszin(leg
altalanosan elérhetdk lesznek a miveégtagok.

Agyba Ultetett mikrochipek — az agy és a
mesterseéges tarolo és informaciofeldolgozo
eszkdzok elényeit probaljak 6tvozni (kisérletek
egereken — még nem hoztak atuté eredmeényt).



A robotositott rendszerek strukturaja
(Siegler)

Munkadarabok Munkatér Akadalyok

Program




Akadalyok

Munkatér

Program

A robotositott rendszerek strukturaja

A robotok két f6 része a manipulator, amely
magaban foglalja a végeffektorokat, a robot
.kezeit”, az erzekeldket, a pneumatikus,
hidraulikus vagy elektromos
meghajtoberendezést, illetve a robotiranyitd
szamitogeép, amely magaban foglalja a vezeérl6
berendezést, a vezeérlési algoritmusokat.

A korszer( robotok vezérlését tobb
mikroprocesszorbdl allo, hierarchikus felépitési
vezérlbberendezések vegzik. Feladatuk az
érzekel6kbdl idokulonbseggel érkez6 adatok
osszeillesztése, a miveletek id6zitése,
szinkronizalasa. A vezérlés felsd szintjén torténik
— koordinata-transzformaciok és egyeb
madveletek segitségével — a robot ,durva”
beallitasa, és az egész tevekenyseég
koordinalasa. Alsébb szinten a pontosabb
beallitas, a palyagorbék, az erd és a sebesség
meghatarozasa, a legalsé szinten az elemi
maveletek iranyitasa.

Az érzékeldk informacioi a hierarchia kulonbozé
szintjein lépnek be, s ugy modositjak az
utasitasokat, hogy az elére nem lathato
korilmények nem akadalyozzak a feladat
megoldasat.



A robotositott rendszerek strukturaja

e A robotmanipulator feladata, hogy
az effektort egy meghatarozott
célhelyzetbe, orientacioba
juttassa.

e Effektor (megfogod vagy szerszam)

e A belsé érzékelbk feladata az
izuletek pillanatnyi jellemz&inek
meérése, az erdforrasok
monitorizalasa, a mért adatok
tovabbitasa.

e A munkatérben elhelyezkedd
targyakat ket osztalyba soroljuk:
céltargyak és akadalyok.

e A vezérlés robotprogrammal
torténik (berendezések
mikodésének koordinalasa,
feladatvégrehajtas Utemezése,

eseményfiggo lejatszas,
erzékeles reven torteno
koordinatameghatarozas).

Munkatér Akadalyok

Program



A robotositott rendszerek strukturaja

nkadarabok Munkatér Akadalyok Palyavezérlés:

e  Pontrél pontra vezérlés (a palya bizonyos
pontjai vannak megadva).

e Folyamatos palyavezérlés (a pontok k6zott
interpolacioét hajt végre).

A hajtas (motrok és attételek egysége) lehet:

e elektromos

e  hidraulikus

e  pneumatikus

Minden izulethez 6nall6 hajtas tartozik =>

hajtaslanc (energiakozvetités)

e A motor fordulatszamat, nyomatékat a hajtott

elem kovetelményeihez kell illeszteni.

e  Segitségével el lehet tavolitani a motort a
robotmanipulator megfogéjanak kozelébdl.

A hajtaslancra vonatkozo kovetelmények:
e  EIlGirt kinematikai kapcsolat megvaldsitasa
e Rendelkezeés az eldirt teherbirassal

o  Kis tomegl szerkezet
[ J

Jo hatasfokkal valé eljuttatasa az energianak a

Program




Statikus robotkarok, manipulatorok

. Robotokrdl altalanos
fogalmak, csoportositasuk,
fejlédésik

>

>
>
>
>

A robot fogalma
Robotika

Robotika térténete
Robotgeneraciok
Fizikai agensek
csoportositasa

Architekturalis
komplexitas
szerinti
csoportositas

Robottipusok és
alkalmazasaik

. A robotositott rendszerek
strukturaja

Robotkarok

Kartagok
Robotmanipulatorok
modellezésének
matematikai alapjai
Céltargyak és akadalyok
modellezése

. Robotok mobilitasa
. Robotok rendszertervei

e Robotkarok jellemzéi:

Munkatér (azon pontok halmaza, ahova a robotkar
az effektor szerszamkozéppontjat/
programozhatosagi pontjat eljuttathatja)
Mobilitasfok (izUletek szama)

Pontossag (elméleti és elért pozicid kozti eltérés
vektor formajaban megadva)

Ismétlési pontossag

Precizidé (kulonbozé iranyokban milyen tavolsagra
helyezkednek el a kulonboz6 racspontok, azok a

legkozelebbi szomszédos pontok, amelyekbe a
karrendszer programozhatdsagi pontja eljuttathatd)

Terhelhet6ség
Maximalis sebesség (effektornal)
Maximalis gyorsulas (effektornal)

Azt, hogy a robotkar a tér mely pontjaiba tud eljutni,
alapvetéen az els6 harom izulet mozgaslehetbsege
hatarozza meg. A tovabbi izuletek az effektor

v

végzik.



Statikus robotkarok, manipulatorok
S

. Robotokrol altalanos

fogalmak, csoportositasuk,

fejlédesik

>

>
>
>
>

A robot fogalma
Robotika

Robotika térténete
Robotgeneraciok
Fizikai agensek
csoportositasa

Architekturalis
komplexitas
szerinti
csoportositas

Robottipusok és
alkalmazasaik

. A robotositott rendszerek
strukturaja

Robotkarok
Kartagok

Robotmanipulatorok
modellezésének
matematikai alapjai
Céltargyak és akadalyok
modellezése

. Robotok mobilitasa
. Robotok rendszertervei

Derékszogl koordinatas kar

az els6 harom izulet egymasra meréleges
iranyokban transzlacidés mozgast végez.

Hengerkoordinatas kar

els6 csavaro izulet fuggbleges tengely koruli
forgast biztosit, a masodik €s harmadik
transzlacios izulet fuggdbleges, illetve vizszintes
irAanyu mozaast veaez.




Statikus robotkarok, manipulatorok
S

. Robotokrdl altalanos
fogalmak, csoportositasuk,

fejl6désuk
>  Arobot fogalma
>  Robotika
>  Robotika torténete
>  Robotgeneraciok
>  Fizikai agensek

csoportositasa
Architekturalis
komplexitas szerinti
csoportositas
Robottipusok és
alkalmazasaik

. A robotositott rendszerek

strukturaja
. Robotkarok
. Kartagok

. Robotmanipulatorok
modellezésének
matematikai alapjai

. Céltargyak és akadalyok
modellezése

. Robotok mobilitasa
. Robotok rendszertervei

Gombkoordinatas kar

-~ azelsd izllet a torzs csavardé mozgasat, a
masodik az el6z6re merdleges sikban a kar
billenté mozgasat, a harmadik transzlacios izulet
az alkar ki-be iranyokba torténé mozgasat
biztositja.

SCARA (Selective Compliance Assembly
Robot Arm)

- az els6 harom fuggbleges tengelyl izuletek, az els6
és a masodik billent6 izulet a kart vizszintes sikban
forgatja, a harmadik transzlacios izllet a megfogét
emeli, illetve sullyeszti.




Statikus robotkarok, manipulatorok
S

Humanoid kartipus

. Robotokrdl altalanos
fogalmak, csoportositasuk,

fejl6désuk
>  Arobot fogalma
>  Robotika
>  Robotika torténete
>  Robotgeneraciok
>  Fizikai agensek

csoportositasa

Architekturalis
komplexitas szerinti
csoportositas
Robottipusok és
alkalmazasaik

. A robotositott rendszerek

strukturaja
. Robotkarok
. Kartagok

. Robotmanipulatorok
modellezésének matematikai
alapjai

. Céltargyak és akadalyok
modellezése

. Robotok mobilitasa
. Robotok rendszertervei

e NG ; — Y
& 7
-~ ..A 4

legjobban utanozza az emberi kar jellemzéit

a torzs beallitasat csavaro, a felkar és az alkar
pozicionalasat egymassal parhuzamos
tengelyl billenté izuletek biztositjak.
Legszélesebb korben alkalmazott robotkar.




Kartagok
S

]Bob(l)tokl:é' éltalér?OS,t, ) . Az emberi karra emlékezteto robotkar
feladestik oo st (soros manipulator) iziiletekkel egymashoz
> Arobot fogalma kapcsolt kartagok sorozatabdl all. Az i-edik
> Robotika kartag egy Kartag(K;, D;) paraméterhalmazzal
c Ropoatorencte irhatd le, ahol K; a kinematikai paraméterek
. Fizika?égensek reszhalmaza, D, a dinamikai parameterek
CSOponXSiﬁfakt' " részhalmaza.
komplexitas szerinti - AK paraméterhalmaz tartalmazza
;ﬁf&‘:ﬁgjgji " tobbek k6zott a kartaghoz rendelt lokélis
alkalmazasaik koordinatakat, a kartag iranyvektoranak
A robotositott rendszerek jellemzait, az izuleti tengelyek
Stf““‘gft{itkarok egységvektorait, a kartagok sebesség és
Kartagok gyorsulas jellemzdit. A D; parameéterhalmaz
Robotmanipulétorok tartalmazza a kartag tomeget, tehetetlenségi
mgteemea%iekgiegleapjai nyomatekalt.
Céltargyak és akadalyok
modellezése

Robotok mobilitasa
Robotok rendszertervei



Robotmanipulatorok modellezésének
matematikai alapjai

Robotokrdl altalanos

fogalmak, csoportositasuk,

fejlédésik

>  Arobot fogalma

Robotika

Robotika torténete

Robotgeneraciok

Fizikai agensek

csoportositasa
Architekturalis
komplexitas szerinti
csoportositas
Robottipusok és
alkalmazasaik

A robotositott rendszerek

>
>
>
>

strukturaja
. Robotkarok
. Kartagok

. Robotmanipulatorok
modellezésének
matematikai alapjai

. Céltargyak és akadalyok
modellezése

Robotok mobilitasa
Robotok rendszertervei

Egy manipulatorkar n merev kartagbal all. A
manipulatorkartagok valamely bazisrendszeréhez
viszonyitott helyzetének és orientacidjanak
jellemzésére matrixalgebrai megkozelitést
alkalmazunk. Igy a mozgas leirasa az izuletekhez
rendelt koordinata- rendszerek és a bazis koordinata-
rendszer kozotti transzformacids kapcsolat
segitseégével torténik.

Homogén transzformaciokat alkalmazunk.

Legyen B bazis koordinata rendszer
X,y,Z egysegvektorokkal.

A V=V,Xx+V y+V,Z helyvektor leirja az L
lokalis koordinata-rendszer O, origojat a bazis Oy
origéjahoz képest.

A bazis(rogzitett) és a lokalis (mozgo) koordinata-
rendszerek:




Robotmanipulatorok modellezésének
matematikai alapjai

Robotokrol ltalanos fogalmak, A bazis x, y, z tengelye korul  szoggel végzett elemi
csoportositasuk, fejlédesuk forgatasok homogén transzformacios matrixai:
>  Arobot fogalma
>  Robotika - . [ 0 sin
>  Robotika térténete 1 0 0 0 cosy Y
> Robotgeneraciok 0 cosy —siny 0 0 1 0
>  Fizikai agensek csoportositasa Rot(x,y) = _ Rot(y’ 7/) = .
Architekttralis 0 siny cosy O —siny 0 cosy
komplexitas szerinti
csoportositas 0 0 0 1] 0 0 0

Robottipusok és -
alkalmazasaik

A robotositott rendszerek

strukturaja _COS y - sin 4 0 0_
. Robotkarok

Kartagok siny cosy 0 O
Robotmanipulatorok Rot(z y) =
modellezésének matematikai i 0 0 1 0O
alapjai
Céltargyak és akadalyok
modellezése L 0 0 0 1_

Robotok mobilitasa
Robotok rendszertervei

- o O O




Celtargyak eés akadalyok modellezése
c -]

. Robotokrol altalanos fogalmak,
csoportositasuk, fejlédésuk

A robot fogalma

Robotika

Robotika torténete

Robotgeneraciok

Fizikai agensek csoportositasa

- Architekturalis

komplexitas szerinti
csoportositas
Robottipusok és
alkalmazasaik

. A robotositott rendszerek

Y V V V V

strukturaja
. Robotkarok
. Kartagok

. Robotmanipulatorok
modellezésének matematikai
alapjai

. Céltargyak és akadalyok
modellezése

. Robotok mobilitasa
. Robotok rendszertervei

Az objektumok feluletét siklapokkal kozelitjuk. Az igy kapott
csucsokat valamilyen sorrendben indexszel azonositjuk, majd
meghatarozzuk a csucspontok homogén koordinatas leirasait.
Ha a modellezés soran n szamu csucsot hasznalunk, akkor a
leird vektorokat 4xn méretli matrixba foglaljuk:

X, X, A X

n

A
Objektum =| 1 2 & I
z, 7, AN 1z,
1 1 A 1

Céltargyak esetében a leiras részletességét nagyobbra valasztjuk. Ha
a céltargyat egyik poziciobdl a masikba szeretnénk eljuttatni, a
manipulacié leirasara homogén transzf. matrixot (T) hasznalunk.

A mozgatas el6tti és utani objektummodell kapcsolatat a kovetkez6
egyenlet jellemzi:

Celtargyuj helyzet=T Celtargykiinduk’) helyzet



Robotok mobilitasa
«__ 0

sgoboggtg"g't g;tjlé?g%goégsau'fknak, . Helyhez nem kotott mobil robotok.
> P A robot foga’lmaj - kutatok segédeszkt')ze_i_ként funkcionalnak
>  Robotika - ember szamara megkozelithetetlen helyeket
> Robotika térténete keresnek fel
>  Robotgeneraciok . s ey s
>  Fizikai agensek csoportositasa - fOIyamatOS mf(?rm,aCIOgqute,s ] i
Architektaralis - komplex problémak megoldasara tervezik
komplexitas szerinti . , .
csoportositas = Mobil robottipusok:
Robottipusok és - z - NA
SlRalmaasaik Eeqﬁkeskr"obotok (harom-, négy vagy
A robotositott rendszerek _ ’a ) ereku)
struktaraja = jaro robotok
. E:g:tk:£°k = |épeget6 tipus (vizszintes terepen)
modellezésének matematikai
alapjai
Céltargyak és akadalyok
modellezése

Robotok mobilitasa
Robotok rendszertervei



Robotok mobilitasa
«__ 0

Robotokrol altalanos fogalmak,
csoportositasuk, fejlédésuk

A robot fogalma

Robotika

Robotika torténete
Robotgeneraciok

Fizikai agensek csoportositasa

Architekturalis
komplexitas szerinti
csoportositas

Robottipusok és
alkalmazasaik
A robotositott rendszerek
strukturaja
. Robotkarok
Kartagok

Robotmanipulatorok
modellezésének matematikai
alapjai

Céltargyak és akadalyok
modellezése

Robotok mobilitasa
Robotok rendszertervei

Y V V V V

Hogyan lehet eljuttatni a robotot az adott helyrél a
célpozicioba anélkul, hogy a robot
akadalyokba Utk6zne?

— durva palyatervezés (fébb sarokpontok)

- finom palyatervezés (két sarokpont kdzott)

— trajektoria tervezés (id6beli Utemezéssel)

= valds idében torténd és egylépéses
palyatervezeés

A palyabejaras vagy navigacio soran a megtervezett
palyat kovetjuk a robottal. Legnagyobb problémat a

robot tervezett és realizalt helyzete kozti kulonbség
jelenti.

A navigacios rendszer tartalmaz:
- mozgasutasitasokat

(menj, fordulj, stb. parancsok, tavolsag, szog,
utjelz6 parameéterek)

- leird jellegl informaciokat
(milyen egyedeket kell érzékelni az uton,
milyen globalis orientacioval kell haladni)



Magaba foglalo architektura
o]

Rodney A. Brooks a robottervezésnek viselkedésalapu
robotikai megkozelitését ajanlotta

Hagyomanyos intelligens robotrendszerekben az
informaciéfeldolgozas:

erzékelés->modellezés->tervezés->terv végrehajtas->

. Robotokrol altalanos fogalmak,
csoportositasuk, fejlédésuk

A robot fogalma

Robotika

Robotika torténete

Robotgeneraciok

Fizikai agensek csoportositasa

- Architekturalis

komplexitas szerinti
csoportositas
Robottipusok és
alkalmazasaik

. A robotositott rendszerek

Y V V V V

strukturaja
. Robotkarok
. Kartagok

. Robotmanipulatorok
modellezésének matematikai
alapjai

. Céltargyak és akadalyok
modellezése
. Robotok mobilitasa
. Robotok rendszertervei
. Magaba foglal6 architektira
. Rosenschein alaprendszerterve

mozgasvezerlés

Brooks uj informaciéfeldolgozé architekturaja:

hierarchikus
mindegyik komponens (alrendszer) onallé
egymasra épitheté6 modulok

nincs kdzponti tervezés, mindegyik komponens
sajat feladatat kezeli le



A magaba foglalo architektira moduljai
c -]

. Robotokrol altalanos fogalmak,
csoportositasuk, fejlédésik

>

YV V V V

A robot fogalma

Robotika

Robotika térténete

Robotgeneraciok

Fizikai agensek

csoportositasa
Architekturalis
komplexitas szerinti
csoportositas
Robottipusok és
alkalmazasaik

. A robotositott rendszerek

strukturaja

Robotkarok

Kartagok
Robotmanipulatorok
modellezésének matematikai
alapjai

Céltargyak és akadalyok
modellezése

. Robotok mobilitasa
. Robotok rendszertervei

Magaba foglalé architektura

Rosenschein
alaprendszerterve

kidrnyezet manipulacioja-=
terkepek kialakitasa->
mMedismeres

erzekeles-=
mozZogasvezerles

targy elkerilése-=
mozgatas

Az érzékelést a mozgasvezeérléssel 0sszekotd
informacidfeldolgozas nem soros kapcsolatu folyamatok
eredménye, hanem a modulok parhuzamos munkajanak
Osszessege.



A magaba foglalo architektura egy
alrendszeréenek sémaja Brooks alapjan

. Robotokrdl altalanos
fogalmak, csoportositasuk,

fejlédésik :
>  Arobot fogalma Regisztersk
>  Robotika
>  Robotika torténete
>  Robotgeneraciok
>  Fizikai agensek
csoportositasa Wakes
Architektaralis M_.E..._. e B »
komplexitas szerinti Erzekelik POTU GER )
csoportositas Beavatkozok
Robottipusok és
alkalmazasaik
. A robotositott rendszerek
strukturaja
. Robotkarok
. Kartagok
. Robotmanipulatorok
modellezésének
matematikai alapjai Az egyes részfeladatokat megvalositd alrendszerek onallo érzékeld és
»  Céltargyak és akadalyok beavatkozo képességgel rendelkeznek, és kapcsolatban allnak
modellezese kdrnyezetiikkel. Az alrendszerek serkentd, illetve gatld (izenetekkel
= Robotok mobilitasa tartjdk egymassal a kapcsolatot (az él6lényekben mikédd
. Robotok rendszertervei alrendszerekhez hasonléan).
= Magaba foglald A véges allapotu alrendszer (automata) egyszer( informaciéfeldolgozé
architektura kapacitassal rendelkezik, példaul vekforésszegeket szamit.

. Rosenschein
alaprendszerterve



Az architektura alkalmazasa
«_o_.. 007

. Robotokrol altalanos
fogalmak, csoportositasuk, - a Genghis-rovar, 1989

fejl6désuk L . . s : "
L Asbtasne Az elvek rllelyessegene’:k az igazolasara az egyik els6
>  Robotika sikeres példany a hatlabu, 35 cm hosszu, 25cm magas, 1kg
. Egggtg‘:nt;gi?éekte tdmegil Genghis nev(i robot volt.
> Fizikai agensek Az informacidfeldolgozast és a vezérlést négy darab
csoportositasa i 2
e takitralis mikroprocesszor végezte.

komplexitas szerinti A teljes mikodeést 57 véges allapotu alrendszer biztositotta.
csoportositas

Robottipusok és A robot a kove’tkgzo felladato_lfkall birkozott meg: ’
alkalmazasaik = felallas a tapfeszultség bekapcsolasa utan
. A robotositott rendszerek Atalde Qi ;
strukttiraja " s’etalas sima ta_l_apn ’ ’
W il »a lab atemelése UtkOzés esetén az akadalyon
- Kartagok »az akadalyok elkerulése a tapintok jelei alapjan
. Robotmanipulatorok . .
mo?eue%_éks_én?k_ _ =egyensuly megtartasa
matematikal alapjal aleA H L4 4 2 4 - 4
. Céltargyak és akadalyok kozeli mozgo targyak észlelése és kovetése
modellezése

. Robotok mobilitasa
. Robotok rendszertervei

. Magaba foglalé architektira

. Rosenschein
alaprendszerterve




Rosenschein alap rendszerterve
-

Robotokrdl altalanos
fogalmak, csoportositasuk,
fejlédésik

>

>
>
>
>

A robot fogalma
Robotika

Robotika torténete
Robotgeneraciok
Fizikai agensek
csoportositasa

Architekturalis
komplexitas szerinti
csoportositas

Robottipusok és
alkalmazasaik

A robotositott rendszerek
strukturaja

Robotkarok
Kartagok

Robotmanipulatorok
modellezésének
matematikai alapjai
Céltargyak és akadalyok
modellezése

Robotok mobilitasa
Robotok rendszertervei

Magaba foglald
architektura
Rosenschein
alaprendszerterve

»Rosenchein terve azon az elméleten alapul,
hogy barmely véges allapotu gép
megvalosithatd egy olyan allapotregiszterrel,
amelyhez egy olyan elérecsatolé aramkor
csatlakozik, ami az allapotot aktualizalja az
erzekel6k bemeneteivel és az aktualis
allapotnak a fluggvényében, és amihez tartozik
egy masik olyan aramkor, ami a kimenetet
szamitja ki az allapotregiszter alapjan.
»Flakey, a kornyezetbe agyazott
automataelméleten alapulo robot:

mKépes volt az SRI termeiben a
navigalasra, megbizatasok teljesitésére, sot
kérdések feltevésére is.



A robotika harom torvenye
S

e |, Robot (Asimov, 1950) tudomanyos, fantasztikus
konyvebal:
1. Egy robot egyetlen emberi Iényt sem sebezhet meg, és

tetlensége sem okozhatja egyetlen ember karosodasat
sem.

2. Egy robotnak engedelmeskednie kell az ember altal adott
parancsoknak, kivéve ha a parancs az elsé6 torvénybe
utkozik.

3. Egy robotnak védenie kell sajat Iétet mindaddig, amig az
utkozésbe nem kerul az els6 vagy a masodik torvennyel.



Forras

= Futo Ivan: Mesterseges Intelligencia

« http://tommy.jsc.nasa.gov/~cox
« http://www.foresight.org/Nanomedicine

« http://www.activmedia.com/robots/robocup.ht
mi



http://tommy.jsc.nasa.gov/~cox
http://www.foresight.org/Nanomedicine
http://www.activmedia.com/robots/robocup.html
http://www.activmedia.com/robots/robocup.html
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