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1. Bevezeto

A XXI. szazad egyik vezetd kutatasi teriilete a robotika. A XX. szazadot pedig
a kommunikaci6 évszazadanak is szokas nevezni. A technolégiai fejlédés a
két teriilet 6tvozésével hozott létre olyan autoném rendszereket, amelyek a
folyamatiranyitasban, termelésben, szolgaltatasban precizitasuk
kovetkeztében helyettesitik a kordbban emberi munkaerére épiils
agazatokat. Az étteremautomatizalas is ilyen teriilet, ahol nem csak a
folyamatszabalyozas lehet automatikus, hanem a teljes szolgaltatasi kor.

2. A koncepcio

A csapat altal elkészitett szimulacié egy ,robotizalt” éttermet valdsit meg,
nyolc darab NXT minikomputer felhasznaldsaval. A rendelésfelvételt, az
ételek kiadasat és az asztalokhoz szallitasa is robotok végzik automatikusan.
Az egyszer(iség kedvéért a vendégeket is robotok jelképezik.

A projektben taldlhaté programvezérelt elemek harom kiilénb6z6
csatornan kommunikalnak egymassal: bluetoothon, 12C porton keresztiil és
optikai jeltovabbitassal.

A robotokon futé6 programok a karakteres C nyelvhez kozeli NXC
nyelven késziltek.

2.1. A szimulacio részei

A ,konyha”: A koncepcié legnagyobb méretli konstrukcidja, az étterem
Jiranyitd kozpontja”. Itt torténik a megrendelt ételek kiadasa, illetve az
asztalokkal és pincérekkel valé6 kommunikacié koordinaciéja. A konyhat két
NXT tégla vezérli, amelyek egymassal 12C porton, illetve szinszenzorok
segitségével kiildott optikai jeleken keresztiil kommunikalnak.

Az ,asztalok”: A szimulicidoban kett6 van bel6lik, de szdmuk tovabb
bdvithetd. Az asztaloknal torténik az ételek rendelése. Harom féle étel koziil
lehet valasztani, amelyeket érintésszenzorok segitségével lehet

17



I s-iv2o1s [

megrendelni, és vizualitds szempontjabol szinkédokban kiilonboznek. A
konyhaval bluetooth kapcsolaton keresztiil torténik az adatcsere.

A ,pincérek”: Két darab MINDSTORMS NXT robot végzi a kiszolgalast.
Az egyes szamu a megrendelt ételeket szallitja a konyhabdl, és helyezi el az
asztalon. A kettes szamu pedig az asztalok leszedését végzi. A konyhaval
bluetooth-on keresztiil kommunikalnak.

2.2. Technikai részletek

A szimulacié sordn el6szér a vendég odamegy az egyik asztalhoz, ahol
harom érintésszenzor segitségével kivalasztja, a rendelt ételt (az ételeket
szimbolizalé elemek Kkiilonb6z6 szinliek). Az asztal ezt tovabbitja a
konyhdanak.

A konyha egyforma talcakat hasznal az ételek kiadasahoz. A talcak
mozgatasat harom motor végzi, a kiillonbozé ételek kiadasat szintén harom.
A motorok futdszalag segitségével tovabbitjak a talcakat. A talcak mozgatasa
soran a talca pillanatnyi poziciéjat egy szinszenzorral figyeli a robot. A
ykonyha” a rendelt ételnek megfeleléen a talcit a megadott poziciéba
mozgatja, majd adagolads utdn rahelyezi a pincér 1. robotra.

A pincér 1. egy koordinata rendszerben szinszenzorai segitségével
tajékozodik és viszi a talcat az asztalhoz, majd visszatér a kiindulé
poziciéjaba. A talca asztalra helyezéséhez pontos pozicionadlas és jol
tervezett konstrukcié sziikséges. Mindehhez a robotok a modellben
szinérzékel6 szenzorokat hasznalnak és a feliletre felfestett vonalhal6zatot,
amely a koordinata rendszer szerepét tolti be.

Az asztalndl elhelyezett érintésszenzor felengedésének hatdsara az
asztal minikomputere elkiild egy iizenetet a konyhanak, amely utasitast kiild
bluetooton keresztiil a pincér 2-nek, amely szintén szinszenzorai
segitségével tdjékozodik. Az asztalrél tadlcat egy taroléba szallitja és
visszatér a kezdd pozicidjaba.

A teljes folyamatot a konyha iranyitja, amely a megkapott jeleket
értelmezve vezérli a pincérek mozgasat és az étel adagolasat.
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6. abra. A halézat kommunikaciés modellje
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3. Elért eredmények

A megvaldsitott szimuldciéban egy olyan éttermi modellt épitettiink és
programoztunk, amely autoném moédon képes kiszolgdlni példaul egy
menza kozonségét. A koncepcibban a kommunikiciés modell és
megvaldsitasa volt programozas technikai szempontb6l kihivas. A
robotkonstrukciok terén a konyha ételadagolé vezérlése tartalmaz sok
egyedi Otletet.
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