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1. Bevezetés

A technika fejlédése napjainkban rohamos pldne, ha a robotikara gondolunk.
Elég megfigyelni, hogy az elmult 15-20 évben mekkora fejlédést mutatott be
csak a Boston Dynamics. Ezt a fejlédés figyelembe véve, nem is tdl hosszud idé
mulva kezdhetnek elterjedni a minden napokban is alkalmazott robotok,
amelyek a hazimunkat végzik el, de ez igaz lehet barmely mds kdrnyezetben
is. Jelen esetben a humanoid robotokra gondolok, amelyek ki tudjak vinni a
szemetet vagy meg tudjak vetni az dgyat. Ahhoz, hogy ezek a robotok el
tudjak végezni a feladatukat, folyamatosan tudniuk kell, hogy merre van
feladat. Az, hogy a felhasznalonak kelljen kiadni a parancsot, nem tul
kényelmes megoldds. Ezek szerintem viszonylag méretesek lesznek, tehat az
sem lehet6ség, hogy folyamatosan menjenek korben a lakdsban, mert
folyamatosan utban lennének, nem is beszélve az akkumuldtor hasznélatardl.
Erre ad megoldast az én rendszerem. Ez a rendszer csak akkor adja ki a
parancsot a robotnak, ha valéban van mit tennie. Ezt egy a szobdkban
elhelyezett kamerarendszeren keresztiil, egy képfeldolgoz6 tudja megtenni.
Az els6 konfiguraldsndl, ki lehet vélasztani a feladatot, valamint az elvégzési
intervallumot. Ett6l a ponttél kezdve, a rendszer a sajat adatbazisabol
dolgozik. Biztonsagi okok miatt, egy belsé halézaton miikddne, amely nem
fér hozza az internethez, ezzel a legkisebbre csokkentve az illetéktelen
hozzaférést. A palyamilvem ennek az iranyitérendszere, ami tartalmazza
képfeldolgozast és a parancs kiosztasat (jelenleg csak egy Arduino-nak).

2. Probléma megoldasanak menete

Az els6é kérdés az volt, hogy milyen nyelvet véilasszak a fejlesztéshez. Ezt
késébb a feldolgozé rendszer alapja szabta meg, ugyanis az Python alapokon
nyugszik.

2.1. Ultralytics YOLO
A képfeldolgozé rendszeriink alapja az Ultralytics YOLO modellje, abbdl is a
11-es verzidé (v11). Ez a modell képes az él6 képet effektiven feldolgozni és
egy képen akar t6bb objektumot is felismerni. Ami miatt még erre esett a

vélasztas, az a bévithet6ség. Barmikor ,megtanithat6” a modellnek egy 4j
objektum, amit utdna gond nélkiil fel is ismer, igy a felhaszndldsi lehetésége
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szinte végtelen. A Roboflow rendszerén lehet 1étrehozni olyan adathalmazt,
amely képekb6l 4all. Ezeken a képeken manudlisan ki kell jel6lni az
objektumot, majd azt meg kell nevezni. Ez lathaté az 1. 4brdn. Amikor ez
készen van, a rendszer készit egy a YOLO szdmadra értelmezheté
adatstruktdirat, amin utdna csak le kell futtatni a kell6 parancsot. Az egyet
hatranya ennek a megolddsnak az id6, ugyanis egy sikeres ,tanitdsi”
folyamathoz 1500-2000 darab ilyen foto sziikséges.

1. dbra: Roboflow objektum kijelolés

2.2.Vezérlés

Amikor a rendszer egy el6re meghatarozott objektumot észlel a képen, akkor
lefuttatja a robot vezérléséhez sziikséges kodsort. Jelenleg ez egy egyszert
Arduino rendszer, de a demonstraciéhoz tokéletes.

2.3. Biztonsag

Mivel egy olyan rendszernél, ami kamerdkat kezel, sokkal jobban kell figyelni
a biztonsagra, ezért a rendszer sajat hilézaton mikddne és nem lenne
internet elérése. Ezzel lehetne a legjobban lecsokkenteni a tdmaddsok
kockazatat. A frissitéseket pedig ugy lehetne megoldani, hogy egy program
készit egy pendrive-ot, amit a futtaté szamit6gép automatikusan beolvas és
az azon lévé fajlokbol frissiti a rendszert. Hasonléan lenne a program
kivitelezve, mint ahogy a Microsoft programja késziti el a Windows telepit6
pendrive-ot.

3. Elért eredmények

A munka soran sikeriilt megugrani a kitizott célokat, aminek a legfontosabb
része, hogy miikddik a rendszer. Ez azért szamit nagy eredménynek, mert a
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fejlesztési folyamat alatt rengeteg nem vart komplikacié meriilt fel, amiket
meg kellett oldani. Igaz ez a rendszer mar meglévé technolégidkat tartalmaz,
de ezeket olyan formdban vegyiti, ahogy eddig még sosem.
Felhasznélhatésagat tekintve a lehetdségek szama majdnem végtelen, hiszen
egy megfelelé adatbézissal és egy robot vezérlé kdd hozzdadasdval béarhol
hasznédlhaté, ahol igény van ra. Ez iskolapélddja annak, hogy ez az uj
koncepci6 nem arra sziiletett, hogy mar holnap megvéltast hozzon és minden
hova azonnal beépitésre keriiljon. Ez a rendszer alapul tud szolgélni, hogy a
késébbiekben legyen egy jo alap, amihez ki lehet fejleszteni a széles korben is
hasznidlhaté robotokat, és amennyiben ezt a rendszert tudjak alapul venni,
akkor mindossze egy vezérléegység elég lesz az 6sszes eszkozhoz. En bizom
abban, hogy ez a koncepci6 a jovében meg tudja allni a helyét, de az biztos,
hogy fejlesztésekhez egy remek alapot tud nydjtani.
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