MTA SZTAKI

Magyar Tudomanyos Akadémia
Szamitastechnikai és Automatizalasi Kutatdintézet Id(’)’pont: 2017. November 7.

Helyszin: MTA Székhaz, Felolvasdterem

4

Ember és robot egylittmiikodése a
gyartasban —Ipar 4.0

Dr. Erdés Ferenc Gabor
MTA SZTAKI




Fejlett robotika igérete

* A fejlett robotika és az automatizalas olyan potencialis ,game-changing”
technoldgiak, amitdl a gyarto szektor meger6sodeését varjuk - killondsen
a kis- és kozepes méreti gyartok (kkv-k) estén

* A fejlett robotika segit csokkenteni a termelési koltsegeket, nagyobb
rugalmassagot kinal a gyartoknak a valtozo piaci feltételekhez és
fogyasztoi preferenciakhoz valé alkalmazkodashoz.

* Az Uj generacios robotok mobil es onalloak amik képesek a dinamikusan
valtozo kornyezetikben biztonsagosan egytitt dolgozni az emberekkel.

Link,A.N.; Zachary T.; Alan O. ;O’Connor C.: Economic Analysis of Technology Infrastructure Needs for Advanced Manufacturing: Advanced Robotics and Automation
NIST GCR 16-005, August 2016
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Milyen funkcionalitasok hianyoznak

* Biztonsagos ember-robot

egy Utt m l’j kéd éS Figure ES-2. Total Cast Impact, by Capability (Millions of 2013 US$)
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Biztonsagos ember-robot egyuttmtiikodés

* Olyan megoldasok szuikségesek
amelyek lehetove teszik hogy
emberek biztonsagosan dolgozzanak
robotok kdzelében. L

* Fizikai szeparacid megszintetése
* Biztonsagi protokollok :
e Teljesitmény / er6 lehatarolas

* Sebesség / kozelség érzékelés
 Kamera alapu érzékelés
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Intuitiv ember — robot interfészek
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Strukturalatlan kornyezet érzékelése és értelmezése

* Fejlett érzékelési algoritmusok, melyek
lehetdve teszik, hogy a robot ne csak
ismételjen egy betanitott mozdulatsort,
hanem ”“lasson” és képes legyen a valos
kornyezethez adaptalodni.

e Szenzorok automatikus regisztracioja és
kalibracioja

e Szenzor informaciok visszacsatolasa a
robot vezérld algoritmusaiba.
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Pontfelhé alapu cella kalibracio
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Digitalis lker funkcioi

* A digitalis iker folyamatosan frissiti a
sajat magat kulonbo6z6 szenzor forrasok
és algoritmusok segitségével, azért
hogy pontosan képezze a valdsagot.

e Egyluttmkodoé , modularis
komponensek

* Gyors kommunikacio és visszacsatolas
* Intuitiv interfészek (Nulla programozas)

* Megnovelt pontossagu modellezés és
szimulacio
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* Valos idejl tervez6 algoritmusok

Node-RED
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Digitalis iker alapu szerelés példa
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NEGEE Szenzor
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Mi teszi lehetové az ember-robot kollaboraciot?

* Pontos digitalis iker
e Parametrikus geometriai modellek
* Automatikus kalibralas
* Visszacsatolt szenzor adatok
* Gyors, megbizhatd és modularis kommunikacio a robotvezérlbvel
* Vezérl6 jelek visszacsatolasa a digitalis ikerbe
* @Qyors és biztonsagos balesetvédelmi funkciok
* Valds idejl folyamat tervezés/attervezés
* Virtualis Uzembe helyezés
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Virtualis izembe helyezés (Tavoli |ézer hegesztés)
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K6szonom a figyelmet!
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