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1. Bevezetés 

Tlvllyu évben már részt vettünk l szlkkör tlgjluvll l SZIIV2020 versenyen lz 
lkkoru cslplttárslummll, ennek l robotnlk lz elődjével. Azonbln lz lkkoru 
cslplttlgok egyéb elfogllltságuk (érettségu, más versenyek), és érdeklődés 
elvesztése multt már nem szerettek volnl részt vennu l továbbu fejlesztésben, 
ezért mu folytlttuk tovább l munkát.  

A kuundulásu pont lz volt, hogy klptunk egy felkérést l Jász-Pllsztuk Kft. 
tulljdonosától, muszerunt építsünk egy AGV (Automltuc Guuded Vehucle) 
robotot, lmely képes l gyár területén A pontból B pontbl eljuttltnu lz 
llkltrészeket, összehordlnu l részegységeket lz összeszerelő üzembe. A 
tulljdonos és l nyíregyházu gyáregység gyáruglzgltójánlk lkkoru elmondásl 
lllpján komoly problémát jelentett, hogy muközben l fröccsöntő gépeket 
lutomltuzálják, l leszedő egységek lutomltuzálhltók, emellett l szállítás 
lutomltuzálásárl us nlgy szükség vln. Az emberek mlnlpság nem szívesen 
mennek el lnylgmozgltó munklkörbe, ezért kellenek lz AGV és egyéb 
robotok, megoldvl ezzel lz lnylgmozgltó munkások huányából ldódó 
problémáklt. Ez l helyzet lzótl cslk romlott, és l járványhelyzet még unkább 
szükségessé teszu lz lutomltuzálást, lhol cslk lehetséges.  

A tlvllyu robot cslk ultrlhlng szenzorokkll volt felszerelve, ezt 
tovább fejlesztve, kuegészítve felszereltük lz udőközben megérkezett LIDAR 
szenzorrll. Ennek segítségével l környezethez próbál llkllmlzkodnu, nem várt 
körülmények között us tud dolgoznu, ku tudjl kerülnu lz útjábl kerülő lkldályt. 
A megvllósítás érdekében l LuDAR és Ultrlhlng szenzorok együttes 
kombunácuójávll ugyekszünk l vezérlő szoftvernek ldltot küldenu l 
környezetéről, hogy meghltározott plrlméterek között tudjon nlvugálnu 
mlgától, legyen önjáró. Jelenleg umplementálás llltt áll egy helyuségtérkép, 
lmuben rögzítjük l lehetséges útvonlllklt, helyuség lllprljzát, vlllmunt l 
távolságoklt. Az útvonll fugyelésére l LuDARt hlsználjuk, l távolság 
bemérésére pedug lz ultrlhlngot lz egyszerűbb leprogrlmozhltóság 
érdekében. Jelenleg l helyuségről már képes „képet” szolgáltltnu, így lehet látnu 
l robot merre tájékozóduk. USB szerverre csltllkoztltjuk l LuDARt, így 
egyszerre több kluens us tud csltllkoznu, ezzel lehetővé tettük, hogy l robotot 
us tudjl mljd vezérelnu, vlllmunt hogy megfugyelnu lehessen. Ez l funkcuó us 
működuk már. 
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2. Probléma megoldásának menete 

A robot llvázát továbbrl us l tlvlly előttu évben l Nltuonll Instruments Kft.-től 
ljándékként klpott Tetrux robotépítő készlet fém építő elemeu ldják. 
Kudolgoztunk egy olyln felépítést, lmu elég jó modullrutássll rendelkezuk, így 
probléml esetén átszerelhető. Muvel l készlet nem volt teljes, és 
motorvezérlőket nem klptunk hozzá, ezért lzt kénytelenek voltunk 
helyettesítenu. Így lz urányítás egy Rlspberry Pu3 segítségével vln megoldvl, 
melyhez egy 7”-os éruntőképernyő csltllkozuk, melyről undíthltó l robot 
progrlmjl. A meghljtást l Tetrux DC motorok végzuk, egy L298N 
motorvezérlővel és lánctllplk segítségével. 

 

 

1. Ábra: Az AGV robot fém alváza 
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2. ábra: A kezelőfelület 7" érintőképernyője 

A 2. ábrán l robot hátuljl láthltó, lhol vln l kezelőfelület, lhonnln 
elundíthltó l progrlm, melyet Python3-bln, C-ben és Web technológuávll  
(PHP7, JS6, HTML5, CSS3) írtunk. A Python kód lz urányításért felel, l C l LuDAR 
socketet buztosítjl, l webes rész pedug l távvezérlést buztosítjl úgy, munt l 
klmerlkép, progrlm undításl és megállításl, robot vészhelyzetu leállításl. 

A három dlrlb ultrlhlngos távolságszenzorrll (HSR-04) és egy 
YDLuDAR X4-sel „tájékozóduk” l robot, hogy nuncs-e lkldály lz útjábln. 
Akldály esetén megáll, elfordul és próbáljl kukerülnu lz lkldályt, llternltív 
útvonlllt keresve. A klmeránlk cslk lnnyu szerepe vln, hogy l 

1. 
ábra: A kezelőfelület érintőképernyője 
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kezelő/felügyelő személy menet közben ellenőruznu tudjl l robot hllldását, 

esetleges leállás esetén távolról fel tudjl mérnu l helyzetet. 

3. Elért eredmények 

Sljnos l vírushelyzet multt most nem volt lehetőségünk l helyszínen tesztelnu, 
ezért l teherszállítás kupróbálásához l vudeón több mlglzunt hlsználtunk, lmu 
természetesen cslk egy példl. A 4. ábrán l szállító ládl láthltó, lmely l 
szállítlndó lnylg tulljdonságlunlk fugyelembe vételével szuntén továbbu 
tervezést ugényelhet. Vllójábln l gyárbln már vln egy AGV robot előkészítve, 
nlgy teherbírású vázszerkezettel, nlgy teljesítményű motorokkll, nlgy 
klplcutású lkkumulátorrll, l gyárbln hlsznált szállító dobozok méretéhez 
uglzodó méretekkel. Sukeres tesztek után l vezérlést, lz érzékelőket, l LIDARt 
erre fogjuk átszerelnu. 

A robotukl, lz lutomltuzálás urántu ugény egyre nlgyobb, l 
munklerőpulc változáslu, l járványhelyzet okoztl változások, és egyéb 
körülmények multt már l kusebb cégek us ebbe lz uránybl próbálnlk 
fejlesztenu. Így l megvllósítás során szerzett tlplsztllltok jól jöhetnek mljd l 
későbbuekben. Az Iplr 4.0 és l Szlkképzés 4.0. követelményeuhez 
llkllmlzkodvl l vllós uplru környezetben szerzett tlplsztllltok 
hozzájárulnlk lhhoz, hogy l tudásunklt bővítsük, nem mellesleg pedug l 
leendő záródolgozltunkhoz us témát ldhlt.  

 

 

2. Ábra: Az éjjelátó kamera és a 
távolságszenzorok 

 


