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1. Bevezetés

A versenyre a Robot TEP szakkort vezetd tanarunk inspirdlasara
jelentkeztiink. Mivel szoftverfejlesztének tanulunk, és érdekel benniinket a
robotika, ezért elkezdtiink jarni a szakkorre. Itt arduino és raspberry
vezérl6kkel felszerelt robotokat terveziink, épitiink, és programozunk. (Innen
a TEP a neviinkben.) Eleinte csak 3D nyomtatéval készitett és lézervagéval
vagott alkatrészekbdl épitett robotokkal foglalkoztunk, amelyek érdekesek
voltak, de val6di gyakorlati hasznuk a tapasztalatszerzésen kiviil nem volt.

A tandrunk révén azonban kaptunk egy felkérést a Jasz-Plasztik Kft.
tulajdonosatdl, hogy épitsiink els6 korben egy AGV (Automatic Guided Vehicle)
robotot, amely képes a gyar teriiletén A pontb6l B pontba eljuttatni az
alkatrészeket, 6sszehordani a részegységeket az osszeszereld lizembe, stb. A
tulajdonos és a nyiregyhazi gyaregység gyarigazgatdjanak elmondasa alapjan
komoly problémat jelent, hogy mikézben a froccsénté gépeket automatizaljak,
a leszedd egységek automatizalhatdk, emellett a szallitas automatizalasara is
nagy sziikség van. Az emberek manapsdg nem szivesen mennek el
anyagmozgaté munkakorbe, ezért kellenek az AGV és egyéb robotok, megoldva
ezzel az anyagmozgaté munkasok hidnyabél ad6dé problémakat. Es mivel
kapcsolddik az érdeklédési koriinkhoz egy ilyen projekt megvaldsitasa, nagy
o6rommel vetettiik bele magunkat a munkéaba.

Bar mar szdmunkra is jél ismert korlatai vannak egy AGV-nek, a projekt
soran szerzett tapasztalatok hasznosnak bizonyultak szamunkra. Mivel egy
AGV robot nem képes alkalmazkodni a kérnyezet valtozasaihoz, példaul ha
megvaltozik az épilileten beliil a gyartésor, mashova kell szallitani a dolgokat,
egy AGV robot esetén ez csak djraprogramozas segitségével oldhaté meg. Ez
jelentds idGkiesés, ezaltal a termelékenység rovasara megy. Ezért tavolabbi cél
egy AMR (Autonomous Mobile Robot) megépitése, ami lézeres tavolsag
érzékeléssel, térképezéssel miikddik. Ezen cél eléréséhez egy 1épcséfok volt ez
a projekt.
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2. Probléma megoldasanak menete

A robotalvazat a tavalyi évben a National Instruments Kft.-t6l ajandékként
kapott Tetrix robotépit6 készlet fém épitd elemei adjak. Kés6bbiekben ki kell
dolgozni egy olyan szerkezetet, amibdl tobb is készithetd, és ami le van
tesztelve méretek, teherbirds, praktikussag tekintetében. Az 1. abran a
prototipus fém szerkezete lathaté.

Az iranyitas egy Raspberry Pi3 segitségével van megoldva, melyhez egy
7”-0s érint6képernyd csatlakozik, melyrdl indithaté a robot programja. A

1. abra: A robot fém alvaza

meghajtast a Tetrix DC motorok végzik, egy L298N motorvezérlgvel és
lanctalpak segitségével. A 2. abran a robot hatulja lathat6, ahol van a
kezel6feliilet, ahonnan elindithaté a program, melyet Python-ban irtunk.

2. abra: A robot kezelo6feliiletének érint6képernyoje

A harom darab ultrahangos tavolsagszenzorral (HSR-04) ,tajékozdédik” a
robot, hogy nincs-e akadaly az utjaban. Akadaly esetén megall, elfordul és

40



probalja kikeriilni az akadalyt. A Raspberry Pi kamera segitségével egy okos
telefonrdl nyomon kdvethet6 hol jar éppen a robot, és sziikség esetén a kezeld
beavatkozhat. A 3. 4dbran az éjjellaté Rpi kamera és az ultrahangos
tavolsagérzékelSk lathatoak.

3. abra: A kamera és a tavolsagszenzorok

A teherszallitds kiprébaldsahoz egy miianyag ladat hasznaltunk, ami
természetesen lecserélhet6 a sziikségletnek megfelel6en. A 4. dbran a szallité
lada lathatd, amely a szallitandé anyag tulajdonsagainak figyelembe vételével
szintén tovabbi tervezést igényelhet. Mint korabban emlitettiik ezen projekt
nem a miiszaki tervezésr6l szolt, hanem a robot programozasa volt az
elsédleges feladat. Ezért a szerkezeti elemek tovabbi finomitasra szorulnak.

4, abra: Az AGV robot szallitéladaval

3. Elért eredmények

Rajottiink, hogy hasznosabb lehet a kamera mozgathatésaganak
megoldasa szervo motorok segitségével, hogy elakadas esetén a tavolrél korbe
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tudjunk nézni a probléma feltdrasa, és megoldasi javaslat kidolgozasa
érdekében.

Mivel a robotika egyre elterjedtebb, a jelent6s munkaeréhiany miatt mar
kisebb cégek is az automatizalas irdnyaba indultak, egyre nagyobb sziikség lesz
hasonl6, 6njaré robotokra. Az épités sordn szerzett tapasztalatokat pedig
remélhet6leg a kés6bbiekben mi is tudjuk majd kamatoztatni tovabbi
tanulmanyaink soran, és majd leend6 munkahelyiinkon. Jelent8s elérelépés
szamunkra, hogy a Robotika Kabinet és az Iskola falain kiviil, valés, ipari
koérnyezetben is van lehetdségiink kiprébalni, tesztelni, tovabbfejleszteni a
projektiinket.

Ezen kiviil annak kapcsan, hogy tobb bemutaton és rendezvényen részt
vettiink korabban készitett robotokkal, sikeriilt j6 kapcsolatokat kiépiteni.
Kezd beérni az eddigi munkank gytimolcse, kezd terjedni az iskolank és a
szakkor jo hire. Példaul megkeresett minket a tiszaloki Hot & Cold Therm Kft.
is, ahol szintén bekapcsolddhatunk robotikai fejlesztésekbe. Itt szintén valos
problémak megolddsaban szerezhetiink tapasztalatot az ipari robotkarok
programozasa teriiletén. Ezen kiviil lézeres biztonsagi kapuk épitésére
kaptunk felkérést, amelyek ledllitjdk a robotkart, ha valami, vagy valaki a
robotkar utjaba keriil.

Osszességében biztosak vagyunk benne, hogy a sok-sok id6, amit
raforditottunk, az energia, amit befektettiink, mindenképpen meg fog tériilni
hosszutavon.
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