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Absztrakt

A robotok alkalmazasa a hadseregben ma mar nem a sci-fi irodalom része. A
robotok elhagytik a mozivasznat és a valosagos csatamezore léptek. Az
elorejelzések szerint 2020-ra a hadseregek mintegy 30%-at fogja robot haderdo
alkotni. A Magyar Honvédségben mar ma is vannak pilota nélkiili légi jarmiivek
és foldi robotokat alkalmaznak robbanoanyagok felderitésére. A Zrinyi Miklos
Nemzetvédelmi Egyetem Had- és Biztonsagtechnikai mérnok hallgatoi egy hdarom
kerék meghajtasu, bonyolult elektronikai és informatikai rendszerrel vezérelt
robot alkalmazasi lehetoségeit tanulmanyozzak, amely képes meghatarozott
targyak felkutatasara, és kiilonbozo feladatok elvégezésére.

Robots in the military are no longer the stuff of science fiction. They have left the
movie screen and entered the battlefield. Some reports that the military goal is to
have approximately 30% of the Army comprised of robotic forces by
approximately 2020. In the Hungarian Defense Force there are unmanned aerial
vehicles and ground robots for explosives detection. Strategic and security
technological engineering students at the Miklos Zrinyi National Defence
University to work at driven by three thrusters and controlled by complex

electronics robot can locate the objects, and perform other civilian and military
tasks.

Kulcsszavak: robotika, ZMNE, felséoktatas, programozas ~ robotics, ZMNDU,
higher education, programming
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Bevezetés

Napjainkban a robotika az egyik legdinamikusabban fejlddé tudomanyteriilet. Ma mar
megszokott, hogy az iparban robotokat alkalmaznak a gyartasi folyamatokban, vagy arrol
hallunk, hogy a mezdgazdasagban és az allattenyésztésben is egyre gyakrabban helyettesitik
az emberi munkaerdt robotokkal.

A katonai feladatok megoldasdban a robot-, vagy taviranyitast eszkozoket altalaban olyan
helyeken alkalmazzak, ahol a kiilsé koriilmények az emberi életet, egészséget sulyosan
veszélyeztethetik, vagy az ember szdmara nehezen megkozelithetd teriileten kell feladatot
végrehajtani. [1] [2] [3] [4].

A Magyar Honvédségben 2008-ban olyan szarazfoldi robotok keriiltek alkalmazasra,
amelyek  képesek robbandtestek, 10szerek felkutatasara, felderitésére, helyszini
hatastalanitasra, illetve elszallitasara. [5] Az amerikai €s kanadai cégek altal kifejlesztett
robotok tlizszerész €s felderitd feladatok elvégzésére alkalmasak.

A stacioner €¢s mozgd objektumok védelmét tamogatd robotikai eszk6zok kozott egyarant
talalhatok szarazfoldi és légi robotok.[6] A robotok katonai alkalmazhatosagadban nagy
szerepet jatszik mechanikai-, szenzoros- €s irdnyitorendszeriik felépitése. A mechanikai
rendszer valositja meg az akciot, amely a helyvaltoztatast €s az operativ feladatok megoldasat
jelenti. A szenzoros rendszer biztositja az érzékelést egyrészt a belsé allapotot, masrészt a
kiilsé kornyezetet figyelembe véve. Az irdnyitorendszer biztositja az akcid és az érzékelés
kozotti kapcsolatot, vagyis dont egy adott reakciorol a mechanikai rendszer €és a kornyezet
altal jelentett korlatozasokat figyelembe véve.

Robotika alkalmazasanak lehetéségei a mérnok képzésben

A katonai robotok foiskolai képzésben torténd részletes ismertetése &s gyakorlati
alkalmazasuk bemutatasa nemzetbiztonsagi €s anyagi okokbol szinte lehetetlen. A miiszaki
mérnok képzésben az orszag szamos egyetemén automatizaldsi és robotikai ismereteket is
tanulhatnak a hallgatok, és megismerhetik a legujabb technologiai eljarasokat. A ZMNE
BJKMK Informatikai Tanszékén az informatikai specializacion tanuld hallgatok elkezdték a
robotok alkalmazasanak lehetdségeinek vizsgalatat a Festo Didactic cég segitségével. A Festo
Magyarorszagi képviselete fontosnak tartja az egyre korszeribb vezérléstechnikai eszk6zok
kutatasat, fejlesztését, és a kutatocsoport rendelkezésére bocsatott egy Robotino®-t ami nagy
segitséget jelent a hallgatok kutatdsaiban €s az elsé magyarorszadgi Robotino Olimpiara valo
felkésziilésben.

A Festo Robotino® egy kivald mindségli, széleskorli érzékeld-készlettel ellatott mobil
roboteszkdz, mellyel a miiszaki szakember és mérnok utanpotlas érdekfeszitd feladatokat
képes Onalldan programozni €s megvalositani. A végrehajtandd feladatok a valo életet
mintazzak, miniatlir robottechnika képében. A Roboino® sokoldali bdvithetdségével
kiilonb6zo feladatok megolddsara - targyak megfogéasa, célobjektum megkeresése — is
alkalmassa tehetd. (1.4bra)

A hallgatoék szdmos olyan tovabbi egyedi alkalmazést fedezhetnek fel, mint pl. érzékeld-
vezérelt utkdovetés vagy autondm navigacid. A robot agya egy beagyazott PC Linux operacios
rendszerbdl és CompactFlash hattértarolobol all. Vezérlését egy sokoldalu interaktiv, grafikus
programozoi kezeldfeliilettel lehet megoldani.
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1. abra. A Robotino

o,

< 2D mozgas barmely iranyba

A robot harom kiilonallo, egyenként paraméterezhetdé DC motorral rendelkezik. A
sebességen kiviil szabalyozni lehet az egyes meghajtd6 motorok prioritasat, a fékezés
erdsségét. A motor kimenetein leolvashato az aktudlis sebesség és a felvett aram erdssége. A
beallitasok lehetdvé teszik az elmozduladst minden iranyba, akar egér vagy joystick
segitségével. A mozgas koordinaldsa programvezérelten vektorok hasznélataval oldhatéo meg.
Figyelembe véve az elmozdulas irdnyvektoranak koordinatait, és a sebességet,
vektormiiveletek segitségével a robotot tetszéleges iranyba indithatjuk el. Erzékelje és
kameréja segitségével a Robotino® onalldoan is képes egy kijelolt utvonalat kdvetni, €s
beavatkozas nélkiil hajtja végre a beprogramozott feladatot. Ehhez csupéan az elére lefektetett
utvonalra van sziikség, amit a robot beépitett optikai- €s induktiv érzékeldivel észlel.
+ Fiiggoleges tengely menti forgas

A harom motor megfeleld programozasaval a robot fliggdleges tengely koriili forgasat
érhetjiik el, igy a robot elején taldlhatdé web kamera a kivant irdnyba fordithato vizszintes
elmozdulas nélkiil.

o,

< Web-kamera (képfeldolgozas)

A robot a kornyezetérdl képes képet tovabbitani a feldolgozo egység felé a web kameran
keresztiil, igy valds ideji képet kozvetit a koriilotte 1évé dolgokrol. A vezérld program
segitségével a felmeriild akadalyok kikeriilését automatikussa tudjuk tenni. A web kamera
képének rogzitésével beprogramozhatod, hogy egy adott szinii, vagy adott formaja objektumot
keressen a robot, és az is, hogy megtaldldsa esetén mit tegyen vele. Felszerelhetd
robotkarjaival képes targyakat megfogni és a célallomason letenni.

o,

< A robot programozasa

A Festo Robotino® oktatasban €s kutatasban torténd alkalmazasa mellett sz6l az is, hogy
olyan programozasi kornyezetet biztosit a robothoz, amely felhasznalobarat GUI'-val
rendelkezik. Az objektum orientalt fejleszt6i kornyezetben vezérlési-, képfeldolgozo-, logikai-
, vektoralgebrai stb. objektumok hasznalataval, tulajdonsdgainak beallitasaval érhetd el a
komplex vezérlés. A Robotino View program egyarant tartalmaz képfeldolgozasi lehetdséget,
a villamos berendezések tulajdonsagainak kovetésére szolgald oszcilloszkopot, és gépészeti
berendezések miikodésének vezérléséhez sziikséges objektumokat.

A fejlesztéi kornyezet hasonld a LWiew programhoz, modulokra bonthatd, €s projekt
fajlokba csoportosithatd, amelyekkel meg lehet oldani, hogy bizonyos részfeladatokat a

! Graphical User Interface (GUI) Grafikus Felhasznaloi Feliilet
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programozo 6nalld egységként kezeljen. Az utasitasblokkokat szekvencialisan vagy iteraltan
1s végrehajtathatjuk, és lehetdség van az utasitds szelekcios feltételtdl fliggd teljesitésére is.
(2.4bra) A Robotino View vezérloprogram a szenzorika, az elektronikusan szabalyozott
motorhajtdsok, a képfeldolgozas, a mechatronika, a szamitégép-programozas €s a mobil
robotika idealis platformja.
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2. abra. Robotino Wiew program

A szamitogépen Osszeallitott program robotba torténd eljuttatdsa haromféleképpen
torténhet:
1. UTP kabelen keresztiil igy a robot kozvetlen Osszekottetésben van az Ot vezérld
szamitogéppel.
2. WIFI kapcsolat esetén nincs sziikség a halozati kabelre. Ebben az esetben akar 20
méterre is elkormanyozhatjuk a robotot a programot tarold szdmitogeéptol.
3. Tarolt program futtatisa esetén nincs sziikség a szamitogép kozelségére, a beépitett
memoria, €s robot operacios rendszerének segitségével onalléan képes végrehajtani az

utasitasokat.

<+ Infra szenzorok

A robot egész szerkezetét korben szenzorokkal lattak el. Az infraszerzorok akar 2 méteres
hatosugarukba keriild targyat is érzékelnek. A szenzorok elhelyezésének stirliségétdl fligg az
érzékelés finomsaga, n¢hol atfedési tartomanyok, néhol pedig holt terek alakulnak ki. A web
kamera ¢€s a szenzorok egylittes vezérlésével ez kikiiszobolhetd, €s gyakorlatilag a 360 fokos
érzékelési finomsag érhetd el.

+ 1/0 portok (analég/digitalis)
A robot a kornyezetébdl érkezo jeleket analog €s digitalis mddon képes tovabbitani, illetve
a vezérld parancsokat fogadni. A beépitett elemek egy sorkapocs léc segitségével

kiegészithetOk.
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Osszegzés

Figyelembe véve a Festo Robotino® programvezéreltségét, képfeldolgozasi lehetdségeit, az
oktatasban szamos modellezési, szimulacios feladat megoldasara hasznalhat6. Mindemellett
olyan kutatasi célokat modellezhetiink a segitségével, mint az objektumok 6rzés-védelme,
polgari ¢és katonai védelem. A robot képes programja segitségével egy épiilet falanak adott
tavolsagban torténd kovetésére, és a web kamera képének kozvetitésére egy kozponti
feliigyeleti egység felé. Vonalkovetési lehetdségét kihasznalva megadhat6 az a palya, amelyet
be kivanunk jaratni a robottal.

A robot katonai alkalmazasa mindazokon a teriileteken -elképzelhetd, amelyek
megkdozelitése emberi er6forrds alkalmazéasaval veszélyes lehet. Modellezhetd a robotok
felhasznalhatosaga a terrorizmus elleni harcban, renddrségi szervezeteknél, tlizoltosagnal,
megfigyelésre, felderitésre, €s kiilonboz6 feladatok megoldasara. Mivel a Robotino® jelenleg
harom motor altal hajtott bolygomiives kerekekkel van ellatva, meg kell vizsgdlni olyan
szerkezet kiépitésének lehetdségeit, amely kiilonbozo terepviszonyok kozott is alkalmas adott
feladat végrehajtasara.

Jelenleg a Bolyai Janos Miszaki Kar Informatikai Tanszékén torténik a Robotino®
tesztelése egyetemi hallgatok bevondsaval, Dr. Forika Krisztina iranyitasaval. A csoport 10
kutatési iranya a robot programozhatosagi lehetdségeinek kihasznaldsa, valamint a felépités
olyan iranyba torténd fejlesztése, amely alkalmassa teszi az eszkozt had- ¢€s
biztonsagtechnikai feladatok ellatasara.
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