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ÅA fejlett robotika és az automatizálás olyan potenciális „game-changing” 
technológiák, amitől a gyártó szektor megerősödését várjuk -különösen 
a kis-és közepes méretű gyártók (kkv-k) estén

ÅA fejlett robotika segít csökkenteni a termelési költségeket, nagyobb 
rugalmasságot kínál a gyártóknak a változó piaci feltételekhez és 
fogyasztói preferenciákhoz való alkalmazkodáshoz.

ÅAz új generációs robotok mobil és önállóak amik képesek a  dinamikusan 
változó környezetükben biztonságosan együtt dolgozni az emberekkel.
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ÅBiztonságos ember-robot 
együttműködés

ÅNem (vagy kevésbé)  strukturált 
környezet  érzékelése és értelmezése 

ÅEgyüttműködés , modularitás, gyors 
kommunikáció

ÅIntuitív interfészek (Nulla programozás)

ÅModellezés és szimuláció 
pontosságának növelése-digitális iker
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ÅOlyan megoldások szükségesek 
amelyek lehetővé teszik hogy 
emberek biztonságosan dolgozzanak 
robotok közelében.

ÅFizikai szeparáció megszüntetése

ÅBiztonsági protokollok :

ÅTeljesítmény / erő lehatárolás

ÅSebesség / közelség érzékelés 

ÅKamera alapú érzékelés
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ÅFejlett érzékelési algoritmusok, melyek 
lehetővé teszik, hogy a robot ne csak 
ismételjen egy betanított mozdulatsort, 
hanem ”lásson” és képes legyen a valós 
környezethez adaptálódni.

ÅSzenzorok automatikus regisztrációja és 
kalibrációja

ÅSzenzor információk visszacsatolása a 
robot vezérlő algoritmusaiba.
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ÅA digitális iker folyamatosan frissíti a 
saját magát különböző szenzor források 
és algoritmusok segítségével, azért 
hogy pontosanképezze a valóságot.

ÅEgyüttműködő , moduláris 
komponensek 

ÅGyors kommunikáció és visszacsatolás

ÅIntuitív interfészek (Nulla programozás)

ÅMegnövelt pontosságú modellezés és 
szimuláció

ÅValós idejű tervező algoritmusok
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ÅPontos digitális iker

ÅParametrikus geometriai modellek

ÅAutomatikus kalibrálás

ÅVisszacsatolt szenzor adatok

ÅGyors, megbízható  és moduláris  kommunikáció a robotvezérlővel

ÅVezérlő jelek visszacsatolása a digitális ikerbe

ÅGyors és biztonságos balesetvédelmi funkciók

ÅValós idejű folyamat tervezés/áttervezés 

ÅVirtuális üzembe helyezés 
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