Kiilonleges robotok és robotkezek 5. Szervizrobotok alkalmazasa a kozteriilet elldtdsban..

5. Szervizrobotok alkalmazasa a kozteriilet ellatasban, kornyezetvéde-
lemben és mezégazdasagban

Helyzetelemzés:

A szervizrobot alkalmazds ezen a teriiletén, annak ellenére, hogy viszonylag magasszintii az
egyes részfeladatok automatizalt megolddsa, alig néhany a kisérleti stddiumon tullépett
alkalmazasrol lehet beszamolni. Ennek minden részteriileten mas-mds oka van.

A kozteriilet elldtdsban, a legtobbszor kéztulajdonban 1€vd szolgdltaté nem volt és most sincs
az automatizéldsra, racionalizdldsra kényszeritve. A tobbnyire kis szolgaltaté cégek nem elég
tékeerdsek ahhoz, hogy pl. szervizrobot fejlesztést finanszirozzanak, ilyet beszerezzenek.

A koérnyezetvédelem csak az utdbbi idékben nyert igazén polgarjogot, de sulyponti feladatai
elsdsorban a kiilonféle (vegyipari stb.) eljardsok kérnyezetbaritabba tételét jelentik.

A mezdgazdasig idényjellegli, igy az dallattenyésztés, virdgtermesztés teriileteit kivéve a
szervizrobotokat sem haszndlja egész évben, igy ezek alkalmazdsa nem elég gazdasdgos. Sok
esetben a “termelékenység” tovabbi novelése nem is kivanatos.

A mezdgazdasdg, mint munkateriilet nem eléggé definialt, gyorsan véltozd, igy csak
részfeladatokat ellat6 rendszerek vannak.

Lehetséges szervizrobot alkalmazasok a kozteriilet ellatasban, kornyezetvédelemben és
mezégazdasagban:

Alkalmazas Rovid leiras Alkalmazas Potencial Bevezetés Arkate-
eredményessége goria

Hulladék Hulladék valoga- A 7 1997 E
valogatas tas, osztilyozas ro-

botokkal
Automatikus A szemétgyiijtd 7 ) 1997 E
hulladékszal- (kuka) automatikus
lit6 kocsi iritése a hulladék-

szallito kocsiba

Novényadpolé  Szabadtéri novény- > 4 > 2000 C
€s arat6 robot  dpolds €s aratds

Kandlisfedél  Tisztité kocsi meg- 7 . 1997 E
tisztitasa fog6 szerkezettel a

kanalisfedél auto-
matikus tisztitasara

Csatornavizs- Automatikus kar- . > 1998 E
gdlat és javi-  bantartdst és javi-
tas tast végz0 rendszer
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Tartaly és Onjér6 plattform/ > 7 2010 E
vezeték sérii-  jarmii gdz-, olaj és
Iések tomité-  vizvezetékek, taro-

se 16k sériiléseinek
tomitése
Veszélyes Onjaré6 jarmi 7 7 2000 A

anyagok felii- veszélyes anyagok
gyelete (gdz, (gaz, ABC) észle-
ABCO) 1ése, jelzése

Fert6tlenités ~ Onjar6 platform, A v 2005 E
épiiletek, targyak,
emberek fertot-

lenitésére
Kéménytisz- Kémények automa- 7 7 2005 A
titas tikus ellenOrzése és

tisztitasa
Talajminta Automatikus talaj- 7 A 1998 D
vétel minta vételi beren-

dezés
Talajtisztitdas ~ Onjar6 berendezés > 7 2005 E

szennyezett talaj
réteg tisztitdsara

Jelolések:
Alkalmazas eredményessége Potencial Arkategéria (ezer DEM)
A nyagyon jé A >1000 A <50
2 j6 2 500-1000 B 50-100
= kozepes = 150-500 C 100-200
N csekély N 50-150 D 200-400
WV jelentéktelen v <50 E >400

Bevezetést és elterjedést gatld tényezok:

- a kommundlis szolgdltatdsok gazddja, a biirokracidra hajlamos szdvevényes dontési
mechanizmusu dllamigazgatas,

- akornyezetvédelemben a kiilonféle eljardsok kdrnyezetbaratabba tétele elsObbséget élvez,

- a mezogazdasdg, mint véltozd, nem egyértelmlien definidlhat6 kornyezet az
automatizalast neheziti, az egész évi kihasznalds nem biztosithato.
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Bevezetést €s elterjedést segitd tényezok:

- az egyes megoldasok széles korben alkalmazhatok,

- nehéz, veszélyes, monoton fizikai munkat véltanak ki,

- a kommunadlis szolgaltatasok privatizal4dsa folyamatban van,

- Okolégiai szempontok pl: gyomirtészer mentes termelés a gyom mechanikus irtdsat
igényli (bébiétel alapanyag stb.)

- a szervizrobot alkalmazas ezen teriiletei a nyilvanossdg szdmadra jol kovethetd, pozitivan
értékelhetd lehetoségek.

Alkalmazasi példak:

Alkalmazasi teriilet Megnevezés Orszag

Kozteriilet Konyvtari raktarozas F
Automatikus héeke J
Epitési teriilet biztositdsa J
Automatikus flinyiré B

Kornyezetvédelem Hulladéktarol6 aljzat szigeteld robot D

Mezbgazdasag Fejorobot NL
Paradicsomszeddgép I
CITRUS narancsszedorobot EU.E
Paradicsompalantazé gép USA
Birkanyiré robot AU,NZ
HALIOS haltisztit6 robot EU.E
ROBOFISH halszeletel6 robot EU,DK
AUTOFARM EU,S
ROSAL rézsadpolas EU,F

AU: Ausztrélia, B: Belgium, D: Németorszdg, DK: Dénia, E: Spanyolorszdg, EU: Eur6pai
Unid, F: Franciaorszag, I: Olaszorszdg, J: Japan, NL: Hollandia, S: Svédorszag, USA: USA.

Megvalo6sitott németorszagi kommundlis robotalkalmazasok, mely részben automatizalt
feladatmegoldast jelentenek:

A GEOSA automatikus biohulladék valogato rendszer eldszortirozott hulladékot kezel.
(5.1.4bra)
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5.1.abra

Egy nagyfelbontdsu képet ad6 latérendszer altal mutatott szallitoszalag részleten fekvo
targyak képére a kezeld ha ramutat (touch screen) az egyrészt elszinezddik (hogy a tobbszoros
aktivalast elkeriiljék) masrészt a robotok utasitist kapnak, hogy kiilonleges
megfogdszerkezetilkkel a megjelolt targyakat felvegyék és a szdllitoszalag melletti
tarolévermekbe dobjdk.

A FAUN eurotec. cég SIDEPRESS rendszere a szemétgyiijté6 auté oldalara szerelt
rakododkarral veszi fel a szeméttarol6 edényt (kuka). (5.2. dbra)

Ezt a folyamatot jelenleg a gépkocsivezetd irdnyitja. Az edény felvétele utan a teljes {iiritési
folyamat egy kovetdvezérlés hatdsdra automatikusan torténik. E kozben a kezeld két
monitoron figyeli a folyamatot. A kovetkezd valtozat teljesen automatizlt vezérlésii lesz, a
kezel6 munkdjat tovabb konnyitve.

5.2.abra
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Az Edelhoff cég MSTS rendszere az eldz6hoz hasonléan egy emeldszerkezettel veszi fel a
specidlisan kialakitott szeméttdrolo edényt. A folyamat kézzel irdnyitott és automatizalt
valtozata lenne igazan piacképes.

Fejlesztési stadiumban van az ARSE (FHG-IPA,D) osszefolyé racs automatikus tisztito
berendezése, mely a racsot ki is tudja emelni, a tisztitdst igy megkonnyitve. (5.3.4bra)

5.3.abra

Az ausztrdl birkanyiré robot, melyet az University of Western Australia 1979-6ta
folyamatosan tovabbfejleszt vildgszerte ismert. Legdjabb tipusa a Shear Magic Robot
(5.4.4bra)

Hivem Igr Iglipep

g
elilun rolalon \' .
E

5.4.abra
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Nyirds kozben a birka egy specidlis poziciondlé6 manipulatorra (ARAMP) van labainal €és
fejénél fogva rogzitve. A birkanyir6 kart komplex mozgisvezérld algoritmus szerint
mozgatjak, az oll6t a birka borétol eldre meghatarozott tdvolsagban tartva. Megjegyezendo,
hogy a birkak felettébb eltérd alakiak, méretliek és nem igazan szeretik ha nyirjak oket.

A nyirokar hidraulikus hengerekkel hat irdnyba mozgathatd, vezérlése automatikus,
proporciondlis anal6g szervd. A vezérld szamitégép ( HP 21 MX-E) hagyomanyos D/A
atalakitoval kapcsolddik a szervovezérléshez.

Az ollénak a birka borétdl valé tavolsdgat(a birkdhoz képesti helyzetét) érzékeld
szenzorrendszer tobbféle szenzorbdl all. (A birka gyapju elektorsztatikusan feltltddik,
nyirkossdga, valtoz6 szerkezete mind az érzékelést nehezitik.) A robot vezérld a birka
testfeliiletének modelljét alkalmazza (5.5.4bra) a nyirdsi pédlya és a birka megkozelités
utvonala eldtervezésére és

a nyirdsi utvonal tervezésnél a birka tomegét és méretét is figyelembe veszi. Bizonyos
tavolsdgra megkozelitve a birkat, a szenzorok veszik at az irdnyitast.

5.5.abra

Az eldtervezett palyét a szenzoradatok alapjan a vezérld modositja. Az eldzetes feliiletmodell
egy nagy “birka adatbazis” és az aktudlis adatok statisztikai korreldcidja alapjan késziil. A
vezérld minden egyes birkanyirasbol tanul, Osszehasonlitva az elOzetes feliiletmodellt a
ténylegessel.

A halfeldolgozas automatizaldsa a fejlett haldszattal, halfeldolgoz6 iparral rendelkezo
orszidgokban tdmogatott kutatdsi feladat. Az EU ROBOFISH projektje, melyben a
halfeldolgozas automatizdldsa volt a cél, egy izlandi halfeldolgoz6 iizemben bevezetésre
keriilt megoldast eredményezett.

A rendszer miikodése:

Latorendszer hatdrozza meg a mozgd szallitdszalagon 1év0é hal fobb méreteit, fejének
helyzetét, fekvési irdnyat. Ezen adatok alapjan a megfogdszerkezet a halat a fejénél megjogja.
(5.6.4bra)
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A megfogds a hal ehetd részét nem kdérosithatja, de biztonsdgos kell, hogy legyen. A
megfogéban 1évé szenzor hatdrozza meg a hal szdjanak helyzetét, valtja ki a megfogo
megfeleld idoben torténd zaraséat €s ellendrzi a megfogds sikerességét. A megfogd egy cél
robotkaron van, mely vélla koriil dllandéan forog. (igy szinkronizdljadk a megfog6 és a
szallitészalag sebességét). A robot kovetkezo feladata: a halat a fejlevagd gépbe helyezni.

A kiilonféle termékek (zoldség, gyiimolcs) betakaritdsara szamos automatizalt megoldas
ismeretes. A rendezetlen kornyezettel, a véletlenszeriien elhelyezkedd cél targy
megtaldldsanak nehézségeivel két “fronton” folyik a kiizdelem:

- -akornyezet €s a céltargy rendezettségének novelése,

- -az érzékelési technikdk fejlesztése.

Az eldbbi novénynemesitési feladat. Pl: a sovényszert, kisnovésii gyiimolcsfak, a rendezetten
tiltetett zoldség (saldtaszedd robot) az automatizalt betakaritast segithetik.

Az ut6bbi lehetdségei szinte korldtlanok, csak az 4r, az informacié (kép) feldolgozasi id6
hosszisaga, a kornyezet (por stb) okoznak gondot.

Az University of Florida, USA narancssziiretelé robotja (5.7.4bra) az emberi irdnyitast és a
videokamerds érzékelést kombindlja.
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COMPUTER
CAMERA

5.7.4bra

A gépkezeld egyszerre csak egy kart irdnyit. Korldtozott karszdmmal teljesen automatikus,
gyors képfeldolgozoé rendszert alkalmazé megoldasok is 1éteznek. (USA, Franciaorszag)
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