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1. Bevezetés

Tavalyi évben mar részt vettiink a szakkor tagjaival a SZIIV2020 versenyen az
akkori csapattarsaimmal, ennek a robotnak az elédjével. Azonban az akkori
csapattagok egyéb elfoglaltsaguk (érettségi, mas versenyek), és érdekl6dés
elvesztése miatt mar nem szerettek volna részt venni a tovabbi fejlesztésben,
ezért mi folytattuk tovabb a munkat.

Akiindulasi pont az volt, hogy kaptunk egy felkérést a Jasz-Plasztik Kft.
tulajdonosatoél, miszerint épitsiink egy AGV (Automatic Guided Vehicle)
robotot, amely képes a gyar terlletén A pontbdl B pontba eljuttatni az
alkatrészeket, Osszehordani a részegységeket az Osszeszerel§ lizembe. A
tulajdonos és a nyiregyhazi gyaregység gyarigazgatéjanak akkori elmondasa
alapjan komoly problémat jelentett, hogy mikdzben a froccsonté gépeket
automatizaljak, a leszedd egységek automatizalhatok, emellett a szallitas
automatizalasara is nagy sziikség van. Az emberek manapsag nem szivesen
mennek el anyagmozgaté munkakorbe, ezért kellenek az AGV és egyéb
robotok, megoldva ezzel az anyagmozgaté munkasok hidnyabél adédo
problémakat. Ez a helyzet az6ta csak romlott, és a jaArvanyhelyzet még inkabb
szlikségessé teszi az automatizalast, ahol csak lehetséges.

A tavalyi robot csak ultrahang szenzorokkal volt felszerelve, ezt
tovabb fejlesztve, kiegészitve felszereltiik az id6kozben megérkezett LIDAR
szenzorral. Ennek segitségével a kdrnyezethez probal alkalmazkodni, nem vart
koriilmények kozott is tud dolgozni, ki tudja keriilni az utjaba keriilé akadalyt.
A megval6sitds érdekében a LiDAR és Ultrahang szenzorok egyiittes
kombinaciéjaval igyeksziink a vezérl6 szoftvernek adatot kiildeni a
kérnyezetérél, hogy meghatarozott paraméterek kozott tudjon navigalni
magatol, legyen 6njaro. Jelenleg implementalds alatt all egy helyiségtérkép,
amiben rogzitjik a lehetséges utvonalakat, helyiség alaprajzat, valamint a
tavolsagokat. Az utvonal figyelésére a LiDARt haszndljuk, a tavolsag
bemérésére pedig az ultrahangot az egyszeriibb leprogramozhatésag
érdekében. Jelenleg a helyiségrdl mar képes ,képet” szolgaltatni, igy lehet latni
a robot merre tdjékozodik. USB szerverre csatlakoztatjuk a LiDARt, igy
egyszerre tobb kliens is tud csatlakozni, ezzel lehet6vé tettiik, hogy a robotot
is tudja majd vezérelni, valamint hogy megfigyelni lehessen. Ez a funkci6 is
miikodik mar.
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2. Probléma megoldasanak menete

A robot alvazat tovabbra is a tavaly el6tti évben a National Instruments Kft.-t6l
ajandékként kapott Tetrix robotépité készlet fém épit6 elemei adjak.
Kidolgoztunk egy olyan felépitést, ami elég j6 modularitassal rendelkezik, igy
probléma esetén atszerelhet6. Mivel a készlet nem volt teljes, és
motorvezérl6ket nem kaptunk hozza, ezért azt kénytelenek voltunk
helyettesiteni. gy az iranyitas egy Raspberry Pi3 segitségével van megoldva,
melyhez egy 7”-os érint6képernyd csatlakozik, melyrdl indithaté a robot
programja. A meghajtdst a Tetrix DC motorok végzik, egy L298N
motorvezérlével és lanctalpak segitségével.
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1. Abra: Az AGV robot fém alvaza
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2. Aabra: A kezeldfeliilet 7" érint6képernydje

A 2. 4bran a robot hatulja lathat6, ahol van a kezel6feliilet, ahonnan
elindithaté a program, melyet Python3-ban, C-ben és Web technolégiaval
(PHP7,]JS6, HTML5, CSS3) irtunk. A Python kéd az iranyitasért felel, a C a LiDAR
socketet biztositja, a webes rész pedig a tavvezérlést biztositja tigy, mint a
kamerakép, program inditasa és megallitasa, robot vészhelyzeti leallitasa.

@O REDMI NOTE 9 PRO
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abra: A kezeléfeliilet érintoképernydje

A harom darab ultrahangos tavolsagszenzorral (HSR-04) és egy
YDLiDAR X4-sel ,tajékozdédik” a robot, hogy nincs-e akaddly az utjaban.
Akadaly esetén megdll, elfordul és probalja kikeriilni az akadalyt, alternativ
utvonalat keresve. A kamerdnak csak annyi szerepe van, hogy a
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kezel6/felligyel6 személy menet kdzben ellendrizni tudja a robot haladasat,

@O REDMI NOTE 9 PRO

QGO Al QUAD CAMERA

2. Abra: Az éjjelaté kamera és a
tavolsagszenzorok

esetleges leallas esetén tavolrdl fel tudja mérni a helyzetet.

3. Elért eredmények

Sajnos a virushelyzet miatt most nem volt lehetdségiink a helyszinen tesztelni,
ezért a teherszallitas kiprébalasahoz a videén tobb magazint hasznaltunk, ami
természetesen csak egy példa. A 4. dbran a szallité lada lathatd, amely a
szallitand6 anyag tulajdonsagainak figyelembe vételével szintén tovabbi
tervezést igényelhet. Val6jaban a gyarban mar van egy AGV robot el6készitve,
nagy teherbirasu vazszerkezettel, nagy teljesitményili motorokkal, nagy
kapacitasu akkumulatorral, a gyarban hasznalt szallité dobozok méretéhez
igazodd méretekkel. Sikeres tesztek utan a vezérlést, az érzékel6ket, a LIDARt
erre fogjuk atszerelni.

A robotika, az automatizdlas irdnti igény egyre nagyobb, a
munkaerépiac valtozasai, a jarvanyhelyzet okozta valtozasok, és egyéb
korilmények miatt mar a kisebb cégek is ebbe az irdnyba proébalnak
fejleszteni. gy a megvaldsitas soran szerzett tapasztalatok jol johetnek majd a
kés6bbiekben. Az Ipar 4.0 és a Szakképzés 4.0. kovetelményeihez
alkalmazkodva a wvalés ipari kornyezetben szerzett tapasztalatok
hozzajarulnak ahhoz, hogy a tudasunkat bévitsiik, nem mellesleg pedig a
leend6 zar6dolgozatunkhoz is témat adhat.
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