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Japan szemlélet

Fejlett Kutatasok
Ipari 10-20 év az elit
Kutatasok egyetemeken
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Robotpiaci trend

Robot industry market projections through 2035
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A robotizalas akadalyai a
Kis és Kozép Vallalatoknal

* Kilénbozb gyartétél vasarolt gépek nem
tudnak egyuttmakodni

* Kb 400-szor annyi id6 a robot programozasa,
mint a feladat végrehajtasa.

* Megfelel6 szakemberek hianya

Robot felligyeleti rendszer

Atavlati célunk az, hogy a mlhelyf6nok ugy
adhasson ki feladatokat a robotoknak is, mint
ahogy a betanitott munkasoknak szokott. PI.
atadja a munkadarab dokumentaciéit (CAD
rajzat), majd elmondja és megmutatja, hogy mi a
feladat, kdzben ellenérzi, hogy a robot jol
értelmezte-e a feladatot




Természetes kommunikacio robotokkal
Robotizalas uj dimenzidja:
Kis és Kézepes Vallalkozasok
Problémak:
*Szakemberhiany
*Relativan hosszu atallas (robot

atprogramozasi id6)

Norvég-magyar egyuttmikodésben
egy adatruhat viseld hallgatd
mutatja meg a robotnak, hogy hol

kell reszelni

Uj generacios robotok

¥ Japanban dolgoztak ki

= Nem csak ipari robotokhoz
hasznaljak

= Eurdpaban az els6 alkalmazas
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Emberszabasu robotok

Borzongast kivalto,
iires tekinteti robot.

A dolgok kedvesnek tiinnek, ha
valami apré emberszeriit véliink
benniik felfedezni, de borzongast
érziink, ha valami igazi embernek
tiinik, de utana kideriil, hogy mégsem
ember.




A ,borzongasok vélgye” (Mori 1970)
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Az emberhez ,.nagyon” hasonlito robotok a JOK™?

Mesterséges ember nem kell!!!
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ETOROBOTIKA

Célja:

Az embert kiszolgald mesterséges lények
létrehozasa, amelyek képesek szocialis
interakciora, azaz képesek beilleszkedni emberi
csoportokba is, de nem az ember
versenytarsaként.

Mintaul az allati viselkedést valasztja.

Eto-kommunikacié

Ember-ember interakcidt
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Kutya

Milyen érzései lehetnek egy mechatronikai
rendszernek?
Semmilyen
Nem akarunk érzelmekkel fogalakozni, nem
akarunk miiembert (terminatort) gyartani!!!

Tud-e egy mechatronikai rendszer ugy viselkedni,
hogy tgy tlinjon, mintha érzései lennének?
Igen
A viselkedéssel szeretnénk foglakozni, viselkedés
mintikat szeretnénk eltanulni a természettol.




Idealizalt kutatasmenet

Etoldgiai megfigyelések: dllat-ember interakcid
@ .koherens viselkedési
rendszer” (pl. kot6dés)
Etoldgiai viselkedésmodell

.esszencidk", matematikai modellek

Robotirdnyitdsi modellek

Ember-robot interakcié

Etologiai megfigyelések
etologiai modellek
(Idegen Helyzet Teszt )
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Etolégiai modellek
matematika leirasa

Matematikai Matematikai
modell beépitése modell beépitése
mobil robotokba okostelefonba
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Kotddés
Kritériumok (Rajecki et al)

1. A kotédési személy" megkiilonbsztetése (biztonsdgos
menedék- secure base)

2. Preferencia a kotédési személy" irdnydba (kézelség
fenntartds)

3. Szepardcidra valé érzékenység (specifikus viselkedési
vdltozdsok)

hidny esetén (pl. keresés, passzivitds stb.)
Ujra taldlkozdskor (idvézlés)

Forras: ELTE Etolgia Tanszék, Miklési Adam

Kotédés
Komplex szocidlis
struktirdjd fajok (pl. ember)

Feltételek (képességek):

Egyedi felismerés (kotédési dgens)
Szocidlis .monitorozds"
Erzékenység a szepardciora
Kozelség keresés

Veszélyhelyzetben a
kotédési viselkedés ,.aktivalédik"

Forras: ELTE Etolégia Tanszék, Mikiési Adam




1 . Megfigyelt
statisztikai adatok: [~
Mennyi ideig
jatszik, var (gazda
=4 mellett, ajtonal),
felderit?
Hanyszor
kezdeményez
kapcsolatot....
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'EtoMotor’
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'EtoMotor' — Allapotvaltozék

— Bels6 stressz
— A gazda kozelség igénye
— A hely (szoba) ismertsége (felderitetlensége)

— Felderitési kedv

— Gazdat idvozlési kedv
— Jaték kedv a gazdaval
— Jaték kedv az idegennel

'EtoMotor' — Kihivasok

E A teljes szabalyrendszer kezelhetetleniil nagy
lenne, a kulcsfontossagh szabalyokat kell
megtalalni.

E A szabalyok kvalitativ 6sszefiiggéseket adnak,
de a behangolashoz kvantitativ modellre van
sziikség
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Holonomikus mozgas

Moving
Orientation

A hajtasrol harom, 120 fokonként elrendezett - 6sszesen
250 Watt teljesitmény( - motor gondoskodik,
holonomikus hajtast alkotva. Ennek révén a robot
barmilyen iranyba haladhat és fordulhat egyszerre.
Maximalis sebessége 2 m/s (7,2 km/h).

A szemhéjak és a fllek mozgatasatis RC szervok végzik,
gOmbcsuklos rudazat segitségével.

A nyaknal 3 szabadsagfoku
gbémbcsuklo talalhato, a fej
dontését egy-egy toléradon
keresztill végzi egy-egy

. szervo. A fej forditasat egy,
a fejbe épitett szervo végzi.

A labdaszed6 csaprago karjai két rud segitségével
nyilnak, csukoédaskor rugés mechanika
gondoskodik, hogy beakadas esetén ne fesziljon
tul a szerkezet.
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Egy szervo mozgatja két bowden segitségével a
boraszati tdml6bél kialakitott farkat. Az oldalra rugéval
kifeszitett farok csévalasat egy DC motor végzi, ugy,
hogy a kialakitott mechanikai leng6 rendszert gerjeszti.
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A kisérleti szoba
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Hasznosithaté eredmények

Optikai alapu

Motion Capture
— Aktiv markerek
— 6 kamera

— Elosztott
képfeldolgozas




Hasznosithatd
eredmények

VIDEO
@ 4 ” ra
e0 Zar6szo
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novekvé szamitasi kapacitasa, olyan funkciok
megjelenését teszik lehetévé, akar hétkdznapi
targyak esetén is, amelyek jelent6sen
talmutatnak a mérndki kompetencian.

Motto

Felhasznalo barat rendszerek
helyett legyen

a felhasznilé baritja a rendszer.

Szocidlis robotok - tarsrobotok

Oregedd tarsadalmunkban egyre tobben
szorulnak fizikai segitségre és egyre dragabb
lesz az ember nyujtotta segitség.

Egy segitd robot ne rideg fémhalmaz legyen,
hanem egy szerethetd valami (valaki).




Ha egyre inkabb emberibbé
alakitjuk az eszkozeinket,
akkor egyre inkabb emberibbe
valik-e a vilagunk?

Ko6szonom a figyelmet!




