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Tanszék

Koméromi Zoltan Bence
Robot alkalmazésa targyak felismerésére és

athelyezésére

A vizsgalat indit¢ka

A téma azért all hozzdm kozel, mivel én magam is dolgoztam olyan munkahelyen
diakmunkaésként, amely elképesztéen monoton volt, mivel kilenc 6ran keresztiil ugyan azzal az 6t
masodperces mozgassorozattal jart. Mentélisan ¢és fizikailag is megterheld. Belegondolva abba,
hogy egy munkavallalo tobb évtizedig végez ilyen jellegli munkat, még szerencsésnek is éreztem
magam. Ezek utan mikor egyetemen megismerkedtem az automatizalassal €s belemélyiiltem, hogy
ezen folyamatok miképpen keriilhetnek kivaltasra, tudtam, hogy a szakdolgozatomat is erre

szeretném épiteni.

Mobdszerek

A megtervezéshez ¢és kivitelezéshez olyan alapanyagokat és eszkozoket szerettem volna
felhaszndlni, melyek  ¢lérhetdek a jelenlegi munkahelyemen. Igy esett a valasztds a Dobot

eszkozeire.

Mivel szerencsére a gyartonak sok edukécios fejlesztésre iranyult eszkdze és terméke van igy
kényelmes,volt a valasztds. Ezek a termékek széles korben kaphatdak hazankon kivill is, igy

barmilyen esetleges javitasi vagy cserélési probléma megolddodik.

Rengeteg modszer mérlegelése (QR-kod, RFID, NFC, képfelismerés, szinfelismerés) utan a

szinfelismerés mellett dontottem.

A teljes folyamat a kovetkezd lenne:



Az 1-es szamu robotkar szivokorong segitségével felhelyezi a kockat a szallitoszalagra, mely a
felhelyezés utan elindul és egyidejiileg visszaall alaphelyzetbe. Amikor elhalad a fotoelektromos
kapcsolo elétt, az jelet kiild a 2-es szdmu robotkarnak, hogy kezdédhet a folyamat. Ekkor a 2-es
szamu robotkar ugyancsak szivokorong segitségével megfogja a kockat, majd a szinérzékeld
szenzor folé helyezi azt. Miutdn a szinérzékeld szenzor megallapitotta, hogy milyen szinii a kocka,
a 2-es szamu robotkar elhelyezi a szinhez megadott pozicidra, majd visszaall alaphelyzetbe a

szallitoszalag folé.
Az altalam Osszedllitott projektben a kdvetkezd elemeket hasznaltam a kivitelezéshez:

e 2DB DOBOT MAGICIAN EDU - Sokoldalu precizios asztali robotkar

e DOBOT AIR PUMP CONTROLLER — Kompresszor

e DOBOT SUCTION CUP - Szivokorong

e DOBOT MAGICIAN BELT — Szallitészalag

e DOBOT COLOR SENSOR (PB102013AB) — Szinérzékeld szenzor

e DOBOT FOTOELECTRIC SWITCH (E18-D80NK) — Fotoelektromos kapcsold

Eredmények

Az 1.-es szamu robotkar a kilenc kockabél 4ll6 halmaz bal felsé sarkanal kezdi a szallitészalagra
valo felhelyezést, melyet egy kempresszor altal meghajtott szivokorong segitségével képes
elvégezni. Felhelyezés utdn az adott gyorsasidggal és menetiddvel dolgozéd szallitészalag egy

stepper motor segitségével eljuttatja a kockat az egyik oldaltol a masikhoz.

A szallitészalagon elhelyezett fotoelektromos szenzor segitségével a 2.-es szadmu robotkar észleli,
hogy a kocka megérkezett. Ekkor a robotkar ugyancsak szivokorong segitségével megfogja a
szines kockat ‘¢s a szinérzékeld szenzor folé¢ helyezi azt. Itt megtorténik a kocka szinének
elbiralasa, vmajd a robot a szinnek megfeleld helyre és az eddigi darabszdmnak megfeleld

magassagba helyezi a kockat mindaddig, amig az els6 robotkarnal elfogy a kilenc darab kocka.

Megallapitasok
Rengeteg tesztelési ciklus kivitelezése utan arra a megéllapitasra jutottam, hogy amennyiben a

felvételi, lerakasi, valamint a beolvasasi pozicidk a kelld pontossaggal vannak megadva, akkor a

rendszer gyakorlatilag képes szazszazalékos pontossag elérésére és annak megtartasara.



Az esetlegesen felmeriild hibakért a kockdk minimadlisan eltérd mérete a felelds.
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