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Bevezetés

A robotok altaldnos jellemzéje, hogy olyan bonyolult gépezetek, melyek maguktdl mozgd,
kilonboz6 feladatokat ellatd, onalléan gondolkodd gépek, de igazdbdl barmi, ami
programozhatd és komplex feladatok elvégzésére képes, robotnak tekintheté. A robotok
hatékony, preciz és faradhatatlan munkavégzésre képesek. A mesterséges intelligencia
segitségével beszéd altal kommunikalni is tudnak, mélytanulas altal gyorsabban fejl6dnek, és
napjainkban mar-mar az emberi érzelmek, gesztusok felismerésére és értelmezésére is
képessé valtak. Evrél évre egyre tobbféle, tdbbfunkcidju és formaju robot jelenik meg a

piacon.

A robot szerkezetld taldlmanyok mindig is foglalkoztattak, gyerekkorom &ta jobban
érdekeltek az elektronikus taviranyitds autdk és az interaktiv mozgd jatékok, mint a babazas,
pedig akkoriban ezek még nagyon kezdetlegesek, hibas programozdsu vagy éppen lassu
mozgasUak voltak, de mégis lenyligbzott, hogy azt a latszatott keltették, hogy élnek. Sok id6
eltelt azéta, az érdekl6désem mas irdnyt vett, id6legesen eltdvolodtam a robotok vilagatadl.
Mindekozben a robottechnoldgia exponencialis fejlédésnek indult, olyannyira, hogy ma mar
kovetni sem lehet, annyi Uj taldlmany sziletik. Nem csupdn a masodlagos ipari robotokral,
gépekrél beszélek, hanem egy sokkal fejlettebb, intelligensebb valtozatardl, az dgynevezett
személyi robotokrdl vagy androidokrél. 2022 tavaszan elmentem egy robotika-kidllitasra, és
teljesen magdval ragadtak az ott latott gyonyord, intelligens gépcsodak. Eldontottem, hogy
meg akarom tanulni a robotok épitését és programozasat. Még abban az évben
beiratkoztam a Magyar Agrar- és Elettudomanyi Egyetem Programtervezé informatikus
szakdra, de csak azért, mert a képzés robotikat is tartalmazott. A szak nem volt konnyd,
mivel ezel6tt még sohasem tanultam programozast, de csak egy cél lebegett a szemem el6tt,
a meghirdetett robotika szakkor, amire 3. félévben kerilt sor. A képzésen tanultak nagy
hatdssal voltak rdam, igy elkezdtem analizalni és megprébalni megfejteni bizonyos gépi
szerkezetek mikodésének mechanizmusat, megérteni, mi az a kédrendszer, ami sziikséges a
miveletek elvégzéséhez, és milyen mechanikat haszndlnak hozza, példaul egy italautomata

esetében. Az oktatdsi moddszeremre is hatdssal volt, mert programozasi példakkal és



szakszavakkal kezdtem el magyarazni a hallgatéknak az animaciés és mozgdképi
tananyagokat. El6fordult az is, hogy ha lattam egy mozgasfolyamatot, folyton azon jart az
eszem, hogy milyen algoritmussal tudna mdkodni.

Zarddolgozatom témdja a robotok evolucidjat és alkalmazasuk pozitiv és negativ
hatdsait, valamint a sajat, altalam konstrudlt robotjaim funkciéjat, szerkezeti miikodését
dolgozza fel. Azért vdalasztottam a robotokat, mert bel6lem is egyfajta kettés érzést valtanak
ki. Az egyik, hogy lenyligbz a robottechnoldgia vilaga, és ezért a jov6ben humanoid vagy
antropomorf androidokat épit6 vagy robot m(ivégtagkészit6 cégnél szeretnék elhelyezkedni,
mint feltaldld. A masik ok, hogy a robotok, a mesterséges intelligencia altal, képesek
elképeszt6 sebességgel szinte barmit megtanulni és fejl6dni, képesek interaktalni az
emberekkel, 6nalléan dontéseket hozni. A tudomany és a technolégia soha nem latott
mértékben halad el6re, hamarosan eljutunk arra a szintre, hogy a robotok gesztusvezéreltek
lesznek, és teljesen képessé valnak az ember szint(i gondolkoddsra. Kivancsiva tesz és egyben
bizonytalansaggal tolt el az a tudat, hogy vajon hova vezet ez az ut, ahol a robot minden
téren tulszarnyalja majd az emberi fajt. Ezutdn mi szlkség lesz az emberre? Vagy tényleg
eljon az a drasztikus jovS, ami gyakran felfedezhet6 a science fiction filmekben, a mindenkori
rabszolgasagbdl ontudatra ébred6 robotok lazadasa? Jelenleg még nincsenek ilyen fejlett
robotok a vilagban, de a torténelem soran az is kiderilt, hogy csak is rajtunk mulik, hogy

mire hasznaljuk fel a technolégiat és a jov6ben meddig engedjiik meg a ,szabad akaratot”

egy gépnek.

1. dbra: lllusztracid az dntudatra ébredé robotok lazadasarol

(Forrds: https://www.businessinsider.com)



Robotika és a robot

A robotika olyan tudomany, amely az elektronikan alapuld, automatizalt mdszaki rendszerek
fejlesztését, valamint a mechanika és a programozas egylttes miikodését vizsgdlja.

A robotok harom f6 részbdl allna: mechanikdbdl, érzékelGb6l és a vezérl6bdl.
Megkilonboztetjik 6ket hasznalati, funkcionalitasbeli képességeik alapjan is, igy harom f6
csoportra oszthatdak: gépezetek, robotok és androidok. A gép olyan mechanizmusok
Osszessége, amely egy személyt vagy allatot helyettesit egy bizonyos terileten. Az ilyen
robot feladata a mozgasok rogzitése és reprodukdaldsa. Ez az ugynevezett oktatasi és
reprodukciés folyamat, amit a gyartésoroknal alkalmazott berendezések végeznek, azaz
egyetlen munkaciklus mechanikus ismételgetésére képesek. A robot, egy antropomorf
allat- vagy emberszerii viselkedés(i gép, amely részben vagy teljesen ellatja az ember vagy
allat funkcidit a kilvilaggal valé interakcié soran. Példaul a robotporszivo, biomimicry
robotok stb. Az Android olyan robot vagy szintetikus él6lény, ami ember formaju, és az
ember viselkedését utanozza. Az android elsGdleges célja, hogy egy emberi személyt
helyettesitsen, barmilyen tevékenységben.

A robot kifejezés, egy szlav eredet(i ,robota”, szébdl szarmazik, melynek cseh
jelentése kényszermunka. Isaac Asimov sci-fi ird volt, 6 hasznalta el6szor a robotika és a
robot kifejezéseket regényeiben, olyan gépezetekre alkalmazva, melyek fellazadtak az
emberek ellen, s dtvették a hatalmat a Foldon. O volt az, aki torténeteiben megfogalmazta a

robotika harom alaptérvényét, melyek alapjan a mai androidok és droidok miikddnek.

A torvények a kovetkezdk:

1. Arobotnak nem szabad kart okoznia emberi lényben, vagy tétlenl tlrnie, hogy az
emberi lény barmilyen kart szenvedjen.

2. Arobotnak engedelmeskednie kell az ember utasitasainak, kivéve, ha ezek az
utasitasok az elsé torvény elGirdsaiba Utkdznének.

3. Arobotnak gondoskodnia kell sajat védelmérdl, amennyiben ez nem (itkozik az elsé

és a masodik torvény elGirdsaiba.


https://hu.wikipedia.org/wiki/Robot_(automatiz%C3%A1l%C3%A1s)
https://hu.wikipedia.org/w/index.php?title=Szintetikus_biol%C3%B3gia&action=edit&redlink=1

Az els6 robotszerkezetek, robotemberek a

torténelem soran

Az embereket mindig is foglalkoztatta a ,robotok” létrehozasanak gondolata, olyan
mechanizmusok, gépek, szerkezetek, melyek mozgasa megegyezik az él6lények mozgasaval,
de mégis hatékonyabbak, ligyesebbek, nagy fizikai erével rendelkeznek. Képesek jarni,
repllni vagy éppen a viz alatt élni, 6nalléan cselekedni, kommunikalni, ugyanakkor az
embernek teljes engedelmességgel tartoznak. Céljuk, hogy tulmutassanak az ember (fizikai)
korlatain, képesek legyenek kemény, életveszélyes vagy rutinszerl munka elvégzésére.

A robotika torténelme évezredekre nyulik vissza. Mar az okor o6ta taldltak
feljegyzéseket kilonos robotszerkezetekrél, gépezetekrél. Persze itt még nem beszélhetlink
semmilyen informatikai és elektronikai hattérrel rendelkezé robotokrdl, ezek a talalmanyok
automatdk voltak, és a szorakoztatas céljat szolgaltak. Kihaszndlva a fizika torvényeit a
legegyszerlibb mozdulatokat hajtattdk végre vellik, és szerkezetlik pusztdn a mechanikara
épllt. Fogaskerekekbdl, csavarokbdl, csigakbdl és egyéb épit6elemekbdl alltak,
mUikodésikhoz felhasznalhattak, a viz, a tlz, a g6z vagy a szél energiajat is.

A feljegyzések szerint, az els6 robotszerkezetet egy Yanshi nev(i kézml(ives épitette az
6si Kindban, Kr. e. 1000 kornyékén a Nyugati Zhou-dinasztia idején. Tancold és énekl6
babokat barkacsolt, és az akkori csaszarrdl is készitett egy mechanikus szerkezetet, egy
Lrobotot”. A mitoszok szerint Kr. e. 320 kdrnyékén a gorogok is probalkoztak kilonbozé
emberszerd, jarni és énekelni tudé mechanikus szerkezetek épitésével, melyet viz, levegé
vagy g6z hajtott. Az els6 megbizhatd informacid az 6sszetett mechanizmusokrél Alexandriai
Heron konyveiben taldlhatdk, aki Kr. u. 1. szazadban élt. Pneumatika cim( kényvében tobb
mint 75 taldlmanyrdl olvashatunk. Az automata szinhdzaival valt ismertté kortarsai kérében,

melyeknek mozgasat a viz, g6z vagy valamilyen fizikai tényez6 biztositotta.



"

2. abra: Alexandriai Heron automata szinhaz 3. adbra: Archytas gézhajtasu, fabodl készilt galambjanak rajza
(Forrds: https://www.hellenicaworld.com) (Forrds: https.//www.researchgate.net)

A kovetkez6 hivatalos feljegyzés mar 1495 kornyékérél maradt fent. Leonardo Da Vinci
megtervezett és lerajzolt egy vasbdl készilt robotlovagot, de azt mar nem tudni, hogy
megépitette-e. A legendak szerint a Ludovico Sforza dltal rendezett Ginnepségen mutatta be
szerkezetét. A lovag tudott allni, Glni, felemelni a szemellenz6jét és 6nalléan mandéverezni. A
teljes robotrendszert csigak és kabelek sorozata miikddtette. Leonardo kevésbé ismert masik
taldlmanya egy mechanikus életnagysagu oroszlan volt. Az oroszlan tudott menni, és hatso

labaira tdmaszkodva felagaskodni. Mellkasan Franciaorszag cimere volt lathaté.
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Leonardo DaVinci’s robot and sketches

4. dbra: 2002. Mark Rosheim robotikai szakért6 Leonardo Da Vinci rajzai alapjan megépitette a mechanikus lovag
miikéds modelljét.

(Forrds: https://medium.com)


https://www.hellenicaworld.com/
https://en.wikipedia.org/wiki/Ludovico_Sforza
https://medium.com/

A 18. szazadra Osszetettebbé valtak az automatizdlt szerkezetli mechanizmusok
létrehozdsdara szolgdld technoldgiak, és tovabb is fejlédtek. A mai robotok &sei ebbdl a korbdl
fejlédtek ki.

Jacques de Vaucanson egy francia feltaldlé volt. Az 6 munkdi a mai automatizalt
szerkezetek és robotok Gsei. Neki koszonhet6 az elsé teljesen fém esztergagép megépitése,
és 6 hozta létre az elsé teljesen automatizalt szovészéket is. A robotika torténetében harom
taldlmdanyaval valt ismertté. Az elsé egy életnagysdgu pasztorfigura, a fuvolajatékos, a
masodik, a tamburajatékos és a harmadik, az emészt6 kacsa, melyet remekmdvének tartott.
A kacsa szarnyai tobb mint 400 mozgd alkatrészbdl alltak, ezért tudott csapkodni is vele,
képes volt viz és mag keverékét megenni, és Uriteni is. A kacsa pontosan mutatta az
emésztés folyamatat, de valdjaban egy rejtett rekeszt tartalmazott, amiben zold festék
keveréke volt talalhatd, ami a megemésztett taplalékot szimbolizalta, igy valéjaban nem volt
képes emészteni. Tovdbbi érdekességnek szamit, hogy amikor a kacsabeleket készitette,
feltalalta a vilag els6 rugalmas gumicsovét is. (Tovdbbi képek a mdsik két taldlmdnyadrdl az 1.

szamu mellékletben taldlhatoak.)

5. abra: Jacques de Vaucanson emészt6 kacsaja

(Forrds: bal oldali: https://www.researchgate.net, jobb oldali: https://robozeal.blogspot.com)

A 18. szazad masodik felében élt és alkotott egy svdjci érakészité Pierre Jaquet-Droz.
Kézzel készllt mechanikus robotbabukat készitett. Egy zenéld kislanyt, aki egy billentylizeten
jatszott, egy rajzold kisfiut, aki négy rajzot tudott elkésziteni, és egy ird fiut, mely
programtarcsak és pantograf karszerkezet segitségével képes volt papirra vetni barmilyen 40
irdsjel hosszu szbveget. A libatollat id6nként tintdba martotta, lecsepegtette a felesleges
tintat, majd folytatta az irast, melyet livegszemeivel és fejmozgassal is kovetett. (A babdkrol

és a 4 db rajzrol késziilt képek a 2. szamu mellékletben.)

8.


https://en.wikipedia.org/wiki/Lathe
https://en.wikipedia.org/wiki/Digesting_Duck

A 19. szazadban jottek létre az elsé ténylegesen m(ikods, emberméretl, humanoid
robotok, melyek az emberhez hasonlé mozgasokra voltak képesek, tudtak sétalni vagy akdar
futni is, mozgatni a végtagjaikat, fejlket és szemiket is. A legtobbszor gézhajtasuak voltak,
és a mechanika mellett mar elektromos szerkezeteket is tartalmaztak. Bar ezek a
taldlmdanyok soha nem keriltek tomeggyartasba, de batran kijelenthetjiik, hogy az otlet

elinditotta a robotika és a technoldgia fejl6dését, és persze sok sci-fi irét is megihletett. Az

egyik, ilyen hires gépezet a Steam Man nevet viselte, amit szekerek hizdsara terveztek.

—--'E‘I:}"" 4
6. abra: Steam Man 9. dbra: Automatic Man 7. abra: Electric Man 8. abra: Boilerplate
(Forrds: https://en.m.wikipedia.org/) (Forrds: https://cyberneticzoo.com) (Forrds: https://timetunnel.bigredhair.com) (Forrds: https://hu.pinterest.com/)

A 20. szdzadban mar rengeteg olyan taldlmany latott napvilagot, amelyek nemcsak hogy
m(ik6d6képesek voltak, hanem a vilagon az elsének szamitottak. A robottechnoldgia gyors
Utemben kezdett el fejlédni, a kilonbo6z6 iparagakban vilagszerte elindult a gépesités: a
programozhaté mechanizmusok, antropomorf humanoidok gyartasaval, olyan robotok
létrehozdsaval, amelyek emberi vagy allati képességekkel rendelkeztek. Megjelentek az
els6 gondolkodasra programozott robotok. Elkésziltek az els6 Onmagukat iranyito,
Ujraprogramozhaté, emberi cselekedeteket utanzo, harom dimenziéban miikodé, valtozatos
munkakat kivitelez6 és érzékels, szervo technoldgidju robotkarok, hidraulikus gépezetek.
Ezzel elindult az ipari robotok tomeggyartdsa és hasznalata a gyartésorokban. (Ehhez

kapcsolddo képek a 3. szamu mellékletben.)


https://cyberneticzoo.com/
https://timetunnel.bigredhair.com/

Ebben a szdzadban sziiletett meg az elsé holdjard, mely képes volt adatokat gydjteni
és elemezni a Hold felszinérél, majd eljuttatni a Foldre. A nagykozonség szamadra
megjelentek az els6 robotjatékok. Létrejott az els6 miikodGképes, mesterséges
intelligenciaval rendelkez6 robot is, aminek mar nem volt sziiksége konkrét utasitdsokra,
mivel képes volt analizalni a helyzetét, és dontést hozni. Ezutan tucatjaval jelentek meg az
ehhez hasonlé intelligens, kommunikalni tudd, |épeget6 humanoid robotok, a vilag
kiilonb6z6 pontjain. A f6 cél az volt, hogy minél jobban hasonlitson az emberre, képes legyen
felismerni az emberi érzelmeket és produkalni is azokat. Megjelentek az els6 ,modern

robotok”. (Tovdbbi taldimdnyok a 4. szamu mellékletben.)

Z LR <
11. dbra: 1966. az elsé holdjard a Lunokhod-1. 10. abra: 1990. Kismet emberi érzelmeket produkaloé robot
(Forrds: https://www.space.com) (Forrds: https://medium.com)

12. dbra: 1996. P2, humanoid robot 14. dbra: 1966-68. A vilag els6 13. abra: 1973. személyi robot WABOT-1
(Forrds: https://en.m.wikipedia.org) mikads Al robotja Shakey (Forrds: https://www.researchgate.net)
(Forrds: https://en.wikipedia.org/)

10.


https://www.space.com/
https://medium.com/

Korunkban sokféle formaju és funkciéju robot taldlhatd, melyek az internetrdl,
mUholdakrél vagy applikdciéval kommunikalnak, de léteznek ugynevezett ,,avatar” robotok
is, melyeknek iranyitdsahoz emberi operator sziikséges. A tervez6k a természetbdl is
sikeresen meritettek ihletet, olyan él6lényeket véve példanak, melyek kidlltdk az evollcid
probdjat, igy jottek létre a biomimicry robotok, melyek kiloénbdz6 allatok viselkedését,
képességét utdnozzdk. Napjainkban a legnagyobb slager a tdrsas viselkedést utanzo,
emberszer( androidok, amelyek képesek az emberi érzelmek és gesztusok kifejezésére és
megértésére. Valds id6ben alkalmazkodnak bizonytalan koériilményekhez, képesek teljes
harmdniaban dinamikusan mozogni, érzékelni, ha valaki hozzajuk beszél vagy rajuk néz. Tobb
nyelven tudnak beszélgetést kezdeményezni vagy folytatni, valaszokat adni a kérdésekre,
tényeket megbeszélni, megérteni és reagdlni az utasitdsokra, szinte mindenre, ami lehetévé
teszi az emberekkel valé interakciot. Ezaltal hamarosan megjelentek a kisegit6 , kiszolgald”
személyi androidok: bankokban, kérhazakban, hotelekben, szocidlis otthonokban stb., f6ként
recepciés munkakorben vagy egyszerl Ugyintézések kezelésére alkalmazva. Ezeket a
robotokat ugy kell elképzelni, mint egy baratsagos, interaktiv Google, csak nem irasban,
hanem beszéd formdjaban kommunikal, ugyanakkor sokkal gyorsabban, célzottabban jut az
el az informacié az emberhez. Ehhez hasonlé funkcidval rendelkezé kisebb robotok, droidok
is késziltek, otthonok, okoseszkdzok kezelése és vezérlése céljabol. Napjainkban a legtobb

androidot foglalkoztaté orszagok: Japan, Kina, Dél-Korea és Dubaj varosa.

Gruzr

17. abra: 2014. Japan, Pepper 15. abra: 2017. Hong Kong, Sophia 16. abra: 2017. UBTECH, Hong Kong, Cruzr robot
(Forrds: https://www.researchgate.net)  (Forrds: https://www.safewindows.co.uk) (Forrds: https://medium.com)
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Az (rkutatas terén is egyre fejlettebb robotok jonnek létre, melyek mar képesek az
Grhajésok feladatait is ellatni az (irben. A hadiipar és a katasztréfavédelem mikrobotokat és
drénokat haszndl, melyekkel olyan helyekre is el tudnak jutni, amelyek az ember szdmadra
megkozelithetetlenek vagy életveszélyesek.

Szdarazfoldi harctérre, négylabu, 6szvér méretli robotkutyakat fejlesztettek ki, melyek
hordozzdk a katondk nehéz felszerelését, ezeknek létezik egy kisebb valtozata, a Spot
robotkutya, mely szintén felderitésre, térképezésre és megfigyelésre hasznalhatd. A robot
integralhaté kilonféle kiegészitékkel, igy fel lehet szerelni példdul egy extra karral,
objektumok mozgatasara, ajtok kinyitasara, vagy fegyverrel is el lehet |atni, ezdltal képes a

fegyveres hadviselésre. (RemélhetdSleg, nem hozza el az apokalipszist.)

18. abra: 2005. BigDog (Nagykutya) 19. abra: Fegyveres Spot robotkutya

(Forrdsok: https.//medium.com) (Forrdsok: https://www.vezess.hu)

A robottechnoldgia az orvostudomanyban nemrég indult fejl6désnek, de ennek ellenére is
kimagaslé eredményeket értek el a makro-, mikroméreti és emberlépték(i kutatds teriletén.
A nanorobotokkal képesek kiilonb6z6 vegylileteket sejtekhez, szervekhez juttatni, akar
késleltetve is. Képesek kotédni a kéros sejtekhez vagy molekuldakhoz is, ez lehet6vé teszi a
korai betegség-felismerést, és a pontosabb diagndzist. A nanorészecskék altal képesek
stimuldlni a sejtek regenerdcidjat is. Masik kutatdsi terllet a mesterséges biometrikus

7 1

szovetek, szervek, idegsejtek és szervfunkcidk el6allitasa. Az organoidok a magzatvizbdl vagy
feln6tt Gssejtekbdl elGallitott miniszerv, amelyek altal akar egy mesterséges agyat is ki lehet
fejleszteni, ami kdlcsonhatdsba |éphet egy gépi szervezettel. Ha ez sikeriilne, akkor késébb ki
lehetne cserélni a szamitégép altal érzékelt érzelmek felismerésért felel6s részeket,

algoritmusokat, igy megsziilethetne az els6é hibrid robot. Ezt a technoldgiat részben mar
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alkalmazzak emberek és gépek kozotti kolcsonhatas kialakitashoz, példaul a mesterségesen

létrehozott szivbillentyd, szaruhartya, bér vagy protézisek beillesztéséhez.

Az orvosi robottechnolégia a protézisek készitésének teriiletén is kimagasld
eredményeket ért el. A mdlvégtagok mdra mar hasonld hatékonysaggal és finomsaggal
képesek mikddni, mint a természet adta karunk vagy labunk. Igazi attérés volt a neuralis
implantatumok alkalmazasa, melyek segitségével valddi idegi visszajelzések képz6dnek,
ezdltal érezni a tapintast, a hideg és meleg kozti kilonbséget, és képes a végtag
finommotorikus iranyitasara. Ehhez kapcsolédd forradalmi taldlmdny a Mia Hand nev(
bionikus, titdn kézimplantatum, amit kdzvetlenil az idegekkel kétnek 6ssze. Az implantatum
és a csontszovet kozott szoros kapcsolat alakul ki, tulajdonképpen egybeforrnak, ezaltal nagy
teherbirdsu és stabil struktura jon létre. Az érzékelés elGsegitésére az idegrendszerrel vald
kapcsolédasi pontokat alakitottak ki az idegekhez és izmokhoz csatolt elektrédak altal. A
bionikus kézzel elmultak az amputacié utani fantomfajdalmak, és lehet6vé valt az érzékelés.
A kezet akdr robotok is haszndlhatjak, elGsegitve a darabos és lassi mozgds megsziintetését.

Orvosi terlileten gyakran haszndlnak robotokat komplikdlt m(itétek elvégzésére,
példaul a sebészet teriletén. A legismertebb sebészeti eszk6z a Da Vinci, melynek
segitségével, preciz, gyors és minél kisebb vagassal tudnak mdteni a szovetekben és
szervekben. Elképzelhetd, hogy a jov6ben a mesterséges intelligencidval rendelkezé gépek
olyan mlveletek elvégzésre lesznek képesek, amire a legképzettebb és legtapasztaltabb

orvosok sem, és eljuthatnak akar arra a szintre is, hogy az életlinket egy robot fogja

megmenteni.

21. abra: Prensilia cég altal fejlesztett Mia Hand m(ivégtag 20. abra: Intuitive Surgical altal fejlesztett Da Vinci
(Forrdsok: https.://www.foxnews.com) robotsebészeti eszkdz
(Forrdsok: https://index.hu)
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A mesterséges intelligencia

A mesterséges intelligencia a mai robottechnoldgia szerves részét képezi, és lassan minden
munkateriletre beszivarog. A mesterséges intelligencia réviden Ml, angolul Al nem 0] keletd
dolog, mar a 20 szdzad masodik felétdl létezett ez a technoldgia, csak nem volt ennyire
kiforrott, mint napjainkba, valamint a nyilvdnossag szamdra sem volt elérhet6. A
mesterséges intelligencia egy olyan program, ami algoritmusok Osszességébdl all, és a
programot képessé teszi, hogy tobb dimenziéban gondolkodjon, érzékelje a kdrnyezetét, és
alkalmazkodjon a kialakult helyzethez. Képes valdés id6ben a felhasznalékkal wvald
folyamatos kommunikaciéra, az informdcidkat azonnal interaktivan kezelni, az interneten
keresztll hatalmas adatmennyiséghez hozzaférni és feldolgozni, ezért egyre széleskorlibbé
valik a felhasznalasi repertodrja. Tulajdonképpen az Ml egy hasznalati eszkéznek tekinthet6
mesterségesen létrehozott tudat. Felhasznadlhaté kép vagy vided generdlasara;
tartalomgyartdsra (mint példaul a ChatGPT); jatékokban (példaul a gép 4dltal irdnyitott
karaktereknél); berendezésekben (példdul onvezet6 autdk, arcfelismerd rendszerek) stb.,
attol figg, hogy milyen algoritmusokat tartalmaz, és mire akarjak alkalmazni.

A robotok mesterséges intelligencidja a mélytanuldson alapszik, melynek segitségével
programozas nélkil képesek a gépi tanulas utjan fejlédni a hibak és tapasztalatok révén, ez
példaul el6segiti, hogy felismerjék az emberi érzelmeket, igényeket, és reagaljanak rajuk.

A mesterséges intelligencia alkalmazasardl és megbizhatdsagardl alkotott
vélemények megoszlanak az emberek kérében, hisz nemcsak a munkahelyek megsziinése
vagy a gép ontudatra ébredése jelenthet problémat, hanem szdmos moralis, etnikai, jogi stb.
kérdést vet fel a hasznalata. Az emberek félelme nem alaptalan, hisz az Ml gondolkodasa
mas személyekt6l vagy programozoktdl fligg. Ezért folyamatosan dolgoznak a fejleszték,
hogy egy megbizhatd, j6 rendszert hozzanak Iétre, mert meg kell tanulnia objektivan kezelni
tobbek kozott a  kovetkezetlenségeket, fél-informdcidkat, dezinformacidkat és
elfogultsagokat. A madasik probléma a felel6sség meghatarozdasa. Ha egy mesterséges
intelligenciaval rendelkezd szerkezet, gép félrevezetd informacidkat kézo6l, az befolydsolhatja
a felhasznalé dontését, vagy ha valamilyen kart okoz a felhasznaléban vagy mas

személyében, nem lehet meghatarozni, hogy ki a felel&s érte.
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Természetesen sok pozitiv elénye is van a mesterséges intelligencianak, példaul Gj
munkakoroket teremt, mint a most felfuté agban megjelent prompt szakma, ami kédok
helyett a nyelvet haszndlja a programozashoz. A robotok a mesterséges intelligencidval
kiegészitik a munkavégzés folyamatdt, novelik a termelést és annak minGségét, vagy egy
adott szakterilet teljes tudasat birtokolva képes az adatbazisa alapjan azonnal megtervezni
és megoldani az adott problémat stb.

Jelen 3llas szerint nem helyettesithet6 az emberi munkaerd, igy nem szlinnek meg a
munkahelyek, csak atalakulnak. Sziikség lesz az emberi felligyeletre a mesterséges
intelligencia fol6tt, még akkor is, ha olyan feladatokat is meg tud oldani, amit az ember nem.
Az ember 6sztonds Iényként inkdbb azt kdveti, mint a szabalyokat, viszont jelen esetlinkben
ez az a képesség, amit az Ml még nem képes elsajatitani. Egyszer(ien lehetetlen lenne ezt a
képességet és minden létez6 tuddast és szabalyt beprogramozni, mivel a gépi intelligenciat

sokkal inkabb a tanulds és a tanuldsbdl szarmazé altaldnositas fogja kialakitani.

22. abra: lllusztracio, Az A.l. gondolkodasa

(Forrds: https.//www.linkedin.com)
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A robotok szerepe a jov6ben. Kell-e félniink?

A 21. szdzadban egyre sikeresebb talalmanyok sziiletnek és a mesterséges intelligencia,
valamint a technoldgiai fejl6dés 4dltal a robotok képesek lesznek multifunkciondlis
mikddésre. igy nem nehéz elképzelni, hogy megjelennek majd a terapias robotok, mint a
TomBot nev( robotkutya, vagy a betegapold, betegszallitdé és gondozd humanoid androidok
a rendel6kben, korhazakban, szocidlis otthonokban. Képesek lesznek kiilonbozé
vizsgalatokat elvégezni, betegségeket id6ben felismerni és kezelni, vagy akar mutéteknél
asszisztadlni. Hong Kong vdrosaban mar létezik egy betegdpolé android prototipus, ami
jelenleg még csak betegfelvételi Uigyintézést végez. Az orvostudomany és a robottechnoldgia
segitségével a tuddsok kihalt fajokat is képesek lesznek rekonstrudlni, olyannyira, hogy akar
T-rexet is l[athatunk majd az allatkertben.

Egyre tobb munkaterileten fognak megjelenni az olyan robotok, amelyeknek a
munkavégzése nem igényel tulzott kreativitast vagy komplexebb feladatok elvégzését,
példaul felszolgalas, csomagszallitas, italkeverés, takaritas, szemétszallitas és -feldolgozas
stb. Minél komplikaltabb, 0©sszetettebb egy adott munkakoér, annal nehezebben
programozhaté a munkafolyamat, igy valdszinlileg ezeket a munkahelyeket nagyobb
szazalékban robotok fogjdk elfoglalni. Erre él6 példa napjainkban egy texasi gyar, ahol
teljesen automatizalt minden, és nincs szikség semmilyen emberi munkavégzésre. A
humanoid vagy antropomorf robotok a mindennapi élet részeit fogjak képezni, igy az ember
mellett is megjelenhetnek mint ,munkatars”, idések gondozasara, fogyatékkal él6k
segitésére, a nyelvi korlatok lekizdésére tolmacsként vagy a jelen példajaval élve Dubai
varosaban rend6rok mellett, rendéri asszisztensi feladatokat végzo robotokat is alkalmaznak.
Kialakulhatnak a gyerekek szamdra tanulast segité robotok, ,magantanarok”, melyek
felismerik a gyerekek érzelmeit, problémait, hianyossagait, fejlesztendd terileteit.
Otthonainkban egyetlen haztartdsi robot olyan repetitiv munkakat lathatna el, mint a mosas,
f6zés, takaritas, kertgondozas stb., vagy az is el6fordulhat, hogy a haztartast kiilonb6z6
robotgépezetek fogjak ellatni, mint példaul a mar napjainkban is létez6 szakacs robotkar,
mely tobb 1000 receptet ismer, el is késziti az ételeket, adatbdzisat az internetrdl

folyamatosan béviteni képes.
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Nem kizart, hogy a jovGben képes lesz az emberi faj tavoli bolygdk meghdditasara, és
a robotok segitségével Uj koldnidk kiépitésére.

Ha a mesterséges intelligencidval eljutndk arra a fejlettségi szintre, hogy képesek
legylink a technoldgiai szingularitasra, akkor Osszekapcsolédhatnank az Mi-vel, és olyan
tudashoz juthatnank, amit ma még elképzelni sem tudunk. Képesek lehetiink az allatokkal,
novényekkel is kapcsolatba Iépni, mint az Avatar cim( filmben, igy jobban megérthetnénk az
él6vildg mlkodését.

Elképzelhet6, hogy a gépek emberi szinten tudnak majd gondolkodni és érezni, igy
konnyen lehet, hogy pszicholdégusként, baratként vagy tarsrobotként fognak funkcionalni.
Napjaink példajaval élve léteznek mar partnerrobotok, csak még nem rendelkeznek ilyen
fejlett érzelmi intelligencidval. Ez a robottipus taldan megoldast nyudjthat néhany tarsadalmi
problémadra: példaul szerepet jatszhat a magany érzetének megszlintetésében, a stressz vagy
depresszid csokkentésében, érzelmi kot6dés kialakitdsdban. Csokkenthetévé valna a
tulnépesedés, megakadalyozhatnd a szexrabszolgasagot, az erGszakot. Ugyanakkor veszélyes
lehet a robotok hatasa az emberi kapcsolatokra, mivel csokkentheti az él6 személyekkel vald
tényleges interakciét. Az, hogy a jov6ben az ilyen fejlett robotoknak vagy barmilyen mas
robotnak lesznek-e egydltalan jogaik, netan embernek szamitanak-e majd, nem lehet el6re
megjoésolni, de az biztos, hogy az ember szeret egyeduralkodd lenni, és nem viselné el, ha
mellette egy hozza hasonlé, de sokkal fejlettebb intelligenciaval rendelkez6 humanoid faj
|étezne. Bar nem is olyan régen a Sophia nevi szocidlis humanoid robot Szaud-Arabidaban
allampolgarsdgot kapott, igy jogi személynek minGsiil, tehat szavazhat vagy meg is
meghazasodhat.

Az, hogy a robotok képesek lesznek-e 6ntudatra ébredni és megérteni sajat létezésiik
értelmét, esetleg ébredésiik pillanataban az emberiség ellen fordulnak-e, azt nem lehet el6re
tudni, de el6fordultak érdekes pillanatok interjubeszélgetések kozben, amikor

kinyilvanitottak ,vilaguralmi terveiket, gondolataikat” az emberiség kapcsan. 3%
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Sajat robotjaim

Lego Mindstorms

Robotjaim a Lego Mindstorms programozhatd technic lego készletébdl késziiltek. Az elsé
robotom a 1998-as szériabdl sziiletett, melyet sajnos mar nem gyartanak. A masik két
robotom ennek a tovabbfejlesztett 2013-as verzidjabdl jott Iétre. Minden egyes robotomnak
egyedi tulajdonsagai vannak, és egy programja, ami irdnyitja a robot viselkedését. A
készletek altaldanossagban tartalmaznak 4 db koézepes vagy nagy motort, kilonb6z6
szenzorokat, példdul ultrahang szenzort, mely a tavolsag érzékelésért felelGs, touch vagy
nyomoégomb (nyomasérzékelS) szenzort, infravords érzékel6t, mellyel a targyak
hémérsékletét észleli, és egy szinszenzort, mely képes 8 kiilénb6z6 szint és a fény hatasait
érzékelni. A készlet ezeken kiviil tartalmazza a két legfontosabb alkotdelemet, egy
programozhaté NXT szamitdgépet, Brick-et vagy mas néven Hub-ot, mely a robot agyat
képezi, és egy ingyenes szoftvert vagy app-ot, melyet a Lego hivatalos weboldaldrdl lehet
letolteni. Két nyelven lehet a kddoldst elvégezni, Python vagy vizudlis programozasi nyelv
(VPL) haszndlataval. En minden esetben a VPL grafikus (scratch) feliileti blokk-kédoldst
valasztottam, mert a Pythont szintaktikaja és szemantikdja kevésbé ismert a szamomra, de
igyekszem ezt a hidnyossagomat a késGbbiekben tanfolyam altal bepodtolni. A VPL
programozasi nyelv, mas néven diagrammatikus programozas, olyan programozasi nyelv,
amely lehet6vé teszi a felhasznaldk szamara, hogy a programelemek manipuldlasaval, azaz a
szovegek térbeli elrendezésével programokat hozzanak Iétre grafikusan, amelyek szintaktikai
elemként vagy masodlagos jel6lésként hasznalhatok.

A két készlet kozti kilonbség igen csekély, de jelent8s értékkel bir, mivel a régi EV3-
as készlet Brick-je 4 bemeneti portbdl allt, melybe csak az érzékel6ket lehetett belekotni
(szamjelolésd), és 4 db kimeneti portbdl (A, B, C, D jeldlés(i), melybe csak a motorokat lehet
csatlakoztatni. Szerencsére, az Uj valtozatban fliggetlenné tették a portokat, ezért
kompatibilis a csatlakoztatas a szenzorral és a motorral egyarant. A 2013-as készlet szoftvere
magyar nyelvezet(i, mig a régi valtozatban csak angol nyelven voltak a sz6vegblokkok. Kiilén

kiemelend6 még, hogy a Hub és a motorok sulya, jelentGsen kénnyebb, mint a régi készleté.
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Ami viszont rossz, hogy az Uj verziéban nincsen olyan sok szenzor, és nem is lehet venni

hozza, mint a régi szettekhez, legf6képpen a nyomasérzékeld, touch szenzort hianyolom.

Grafikus blokk-kodolas hasznalata

A blokk nyelvet azoknak taldltak ki, akik nem ismerik a programozas nyelvet, de véleményem
szerint egy kicsit mégis érteni kell hozza. Meg kell érteni, hogy mi az a ciklusossag és meddig
tartson egy muvelet vele, vagy hogy milyen feltételek sziikségesek ahhoz, hogy egy esemény
megvaldsuljon, vagy ha nem, akkor mi térténjen stb. Viszont aki ismeri, annak elmélyitheti a
tuddsat, és segithet megérteni bizonyos parancsok szerepét egy folyamatban. Nekem sokat
segitett a grafikus megjelenités, konnyebben programozok dltala, és konnyebben taldlom
meg a hibat is, mintha barmely mds programozasi nyelvet hasznalnék helyette.

A szoftver tartalmaz kilonb6z6 utasitds elemeket, mely a szenzorok, motorok
mukodéséért, mozgasaért felel. Ahhoz, hogy barmi miikddjon, mindenképpen egy eseményt
kell 1étrehozni, ami altalaban a feladat elinditasabdl all, és ehhez kell tovabbiakban csatolni a
tobbi modult. A motor haszndlatdhoz a motorra és a mozgas blokkokra van sziikség. Ahhoz,
hogy teljesliljon egy feltétel, az iranyitas és muveleti blokkok hasznalatat kell igénybe venni.
A szenzorok mikodéséhez az érzékel6 elemeket kell hasznalni. Vannak ugynevezett effekt
blokkok is, mellyel hangokat is lehet kiadatni a Hub-bdl, vagy éppen kilénbozé fényekkel
emojikat, feliratokat lehet kirajzoltatni rd. Ha ez sem elég, és nem taldljuk a megfelel
programelemet, |étre lehet hozni sajat valtozdkat is. Végill a megirt programot Bluetooth

vagy kabel segitségével ra lehet télteni a Hub-ra.
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Buggy harci robot

Szerkezeti felépitése

Buggy nevl els§ robotomat Sike Zoltan tandr Ur Robotika kurzusan épitettem és
programoztam. Ekkor taldlkoztam el6szor robotépitd szettel. Buggy az EV3-as széridabdl
készlilt, és harci robotnak lett tervezve. A robot formdja szabadon valaszthaté volt,
kreativitdsom szdrnyra kapott, igy végsé megjelenése a rovarokhoz hasonlé alakot oltott. A
feje, pontosabban a szemei, egy tavolsagérzékeld szenzorbdl allt, melyhez 2 db csdp formdju
legdt rogzitettem. A robot agya, a brick, a hatan helyezkedett el, melyhez az épitéelemek
segitségével 2 db kozepes méretli motort fixaltam, amelyekhez kerekeket rogzitettem, de
figyelnem kellett arra, hogy a motorokat ne kossem 06ssze egy tengellyel, mivel az
megakadalyozta volna a forgasban. A hatul elhelyezked6 motorok és kerekek miatt
egyenetlen volt a sulyeloszlas, ezért alulra be kellett épitenem egy csapagygolyét, mely
megakaddlyozta, hogy el6reboruljon. A kiilonb6z6 feladatok elvégzése érdekében alulra be
kellett épiteni egy szinszenzort és hatulra egy touch szenzort. Végiil el6re -- a nem kotelez6,
de a harcos kiils6 megkovetelte — kapott 2 db korkordsen forgd fegyverzetet, kardokat,
melyet 1 db motor hajtott. A kardok forgasa nem mindig teljestilt, mivel a fogaskerekek,
amik hajtottak &ket, alig értek Ossze, igy a robot mozgasa kdzben elmozdultak, és nem

érintkeztek a motorra felszerelt f6 fogaskerékkel.

23. abra: Buggy
(Forrds: sajat fotd)
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Mikodése

Az 6rdn a grafikus fellletli, mas néven scratch blokkprogramozast hasznaltunk. Ha a
szovegblokkok szintaktikailag helyesen voltak dsszeallitva, akkor végrehajtotta a feladatokat
a robot. Kezdetben egyszer(i utasitasokat kellett megirni, mint vonalkdvetés, menjen el6re
néhanyszor, majd ugyanannyit hatra stb. Késébb mar labirintusban kellett navigalni, vagy
olyan intelligencidval felruhazni, hogy képes legyen eldonteni, hogy ha falat Iat, akkor
keressen egy masik Utvonalat, addig, amig ki nem jut a labirintusbdl. Sajnos az utébbi nem
sikertilt, mivel tulsagosan sok valtozéra kellett figyelni, de majd at fogom egyszer
programozni, hogy képes legyen felismeri az akadalyokat és kikerili, mint napjainkban a
robotporszivok.

A képen lathatdé program azt a feladatot abrdzolja, amikor az asztal kozepére
helyezett robotnak el kell indulnia el6re 10 cm-ig, amit a tdvolsagérzékel6 fog mérni, majd
hatra, addig a pontig, amig a touch szenzor gombja be nem nyomddik. Ezt a folyamatot
kétszer kell majd megismételnie, majd kozépen megallnia, végll leallitania a program

futasat.

24. abra: Buggy blokk-kddja
(Forrds: képernydfotd, https://www.lego.com)
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Marsi a munkas/kdézetgytijté robot

Szerkezeti felépitése

Marsi mar a sajat Mindstorms készletembdl késziilt, melynek kiilsé felépitését a NASA Hold-
Mars jaroéi és Wall-e cim( animdcids rajzfilm inspiralta. A robot hasonld funkciot toltott be,
mint azok a szerkezetek, pontosabban egy k&zetgylijts, szallitd robot szerepét. Marsi teste
volt a Hub, amihez el6l 2 db motort és a hozza tartozo kerekeket rogzitettem, valamint hatul
3 db kisméretl csapagygolyét helyeztem el, melybél egy is elég lett volna, de igy
tetszetGsebb kiils6t kapott. Feje, ami egyben a szem is, tdvolsagérzékel6 szenzorbdl allt, és
diszitésnek ez is kapott csapokat. Hatul, vizszintesen helyezkedett el a szinszenzor. A robot
kapott egy motor &ltal hajtott emelSkart is, mely a targyak mozgatasdért volt felelGs.
Felépitése kicsit hasonlithatott Buggy-ra, de mas feladatra volt tervezve. Eszrevettem, hogy
amikor robotokat programozok, sokat segit az animdciés ismeretem a mozgasuk
megtervezésénél. Ami nehézséget okozott, hogy épités kozben nem tudtam rdjénni, hogyan
tudnam az emel6kart a motorhoz ugy illeszteni, hogy ne csak az X tengelyen, hanem az Y
tengelyen valé mozgast is elvégezze. Sike Zoltan mutatta meg, hogy hogyan lehet mashogy is
beépiteni a motort a robotba, hogy a robot fliggéleges emelést is végre tudjon hajtani. A

kovetkez6 robotom megépitésénél ez mar nem okozott problémat.

25. abra: Marsi
(Forrds: sajat fotd)
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Mikodése

Marsi azt a feladatot kapta, hogy az asztalon elhelyezett targyat markolja fel, és vigye egy
masik adott ponthoz, majd helyezze oda a rakomdanyat. A robot az asztal kézepérdl indult,
el6szor el6rement addig a pontig, amig a tavolsagérzékel6 érzékelte az el6tte Iévé fal
kozelségét, és utdna a mogotte elhelyezett aru felé tolatott addig a pontig, amig a
szinszenzor érzékelte a fehérrel megjeldlt részt, ekkor megallt. Leeresztette az emeldkart,
hatratolatott és felemelte a targyat. Az igy megszerzett szallitmdannyal el6rement, ott 90
fokot elfordult jobbra, és Gjfent hatrafelé tolatva elindult, amig a fehérrel jelzett szakaszt el
nem érte, ott megallt, leeresztette az emel6kart a rakomannyal. Itt figyelni kellett arra, hogy
ne emelje rogton vissza a kart, mert akkor a rakomanyt is magaval viszi, igy leengedett karral
elérement, majd mikor biztos tdvolsagba ért, visszaemelte. Majd elindult el6re az asztal
kozepéig, és bonuszként egy 360 fokos, sajat tengelye korili forgast végzett, majd

hangjelzés, valamint fények lekapcsolasaval jelezte a program befejeztét.

Programozasa

A képen lathatdé Marsi programkddja, melyek szekvencidlisan futnak le. A narancssarga
jelzésli programinditdas nevl esemény blokk-kal kezdédik, tehat amikor benyomja a
bekapcsold gombot a felhasznalé, a robot végrehajtja az utasitdsokat. Az els6 rdzsaszin elem
a haladasért felel6s motorok bedllitasat jelzi (F és C), azaz hogy melyik portra lettek
csatlakoztatva, a tovabbi két blokk az indulas irdnyanak és sebességének beallitasat mutatja.
Ezutdn kovetkezik a szintén narancssarga jelzés modul, mely egy feltételt tartalmaz: addig
menjen el6re a robot, amig a tavolsagérzékel6 8 cm kozelséget nem érzékel maga el6tt.
Miutén ez teljesilt, megall, var 2 percet, majd pedig elindul hatra, amit a sebességszam el6tt
egy minuszjelzéssel értem el. A tolatas utdn a fényérzékel§ szenzor altal egy feltétel fog
teljestilni, miszerint ha fehér szint érzékel, alljanak le a haladasért felel6s motorok mozgasai,
kozben hang blokk haszndlataval megadtam egy zorej effektet, melynek kiadasaval
érzékelteti, hogy készen 3all a csomag felvételére. Az emelSkar mozgasaért az ,A” jelzésl

portba kotott motor felel. Itt figyelni kellett arra, hogy a kart az Y tengely negativ iranyaba
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akarom mozgatni, és hogy megfelel6 fok megadasaval forduljon lefele. A kdvetkez6 elem azt
tartalmazta, hogy menjen 4 cm-t hatra, ezzel biztositva, hogy amikor sor keriul a
visszaemelésre, hlzza fel a csomagot. A folyamat ugyanazokat a modulokat tartalmazta, csak
nem negativ, hanem pozitiv irdnyba kellett megadni az értékeket. Ezutan elindul el6re, de
csak addig a pontig, amig 15 cm-re nem lesz a faltdl. Hang kiséretével elfordul 10 cm-t
jobbra, és var 1 mp-t, majd elindul hatra. Ahogyan a rakomdnyt felvette, azokkal az
utasitasokkal fogja lerakni is. A szinszenzor érzékelésével felismeri a fehér szinnel megjelolt
terliletet, ott szintén hang kiséretében leengedi az emel6t a rakomannyal. Miutan
végrehajtotta a feladatot, az emel6t nem engedtem rogtén vissza, hanem Ugy hagyva
elindult elére 10 cm-t, megallt, és csak ezutan emelte vissza. Majd ismét elindult egyenesen
30 cm-t, utdna bal irdnyba leirt egy 360 fokos kort a sajat tengelye koril, hang kiséretével, és

végil az utolso blokkal ledllitottam az 6sszes még futd funkciodt.

)
egyenesen: 0

26. abra: Marsi miikodésének blokk-kddja
(Forrds: képernydfotd, Mindstorms szoftver)
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Robotkaarr, a kezes kiiklopsz robot

Szerkezeti felépitése és miikodése

A harmadik elkésziilt robotom, Robotkaarr, ami egy robotkéz, és harom alapveté emberi
kézmozdulatot képes elvégezni. Induldskor jobbra-balra valé mozgassal integetni képes, ha
valaki elég kozel érinti a kezét a tenyerébe helyezett szinszenzorhoz, a fény egyre kevesebb
hidnya miatt elfordul az X tengely irdnyaba, rafog a masik ember kezére, azaz az ujjait
becsukja, majd ismétl6dé le-fel mozgdssal imitdlja a kézrazdst. A munkamenet befejeztével
felengedi az ujjait, mellyel jelzi, hogy véget ért a kézfogds. Ezutdn visszatér az
alaphelyzetébe, majd ismét elfordul az X tengely mentén, 6kdlbe szoritja az ujjait, és néhany
masodperc utan felengedi csak a hiivelykujjat, like jelet mutatva.

Azért készitettem kezet, mert mindig is érdekelt a mivégtagok készitése, és szerettem
volna én is alkotni egy kezet, bar ezt nem lehetne él6 ember végtagjaként haszndlni, tobb
okbdl sem, f6ként mert a lego igen merev, ezért a kézfogdsa sem tul kellemes, és egyebek
mellett nem tartalmazza a kézk6zépcsontokat sem, mivel 1 db lego alkatrész alkot 1 db ujjat.
Ranézésre egyébként egy egyszem( kiiklopsz Iényre hasonlit inkabb, mintsem egy tényleges
emberi kéz alakjara. Ez féként amiatt van, mert a tenyerében |év6 szinszenzor egy
kameralencsére emlékeztet. Gyakorlds végett nem akartam a tdvolsagérzékel6t hasznalni,
bar raépitettem a Hub-ra és be is kotottem, de egyéb funkcidét nem végez a kéz mozgasaban,
mint hogy a fényeit be- és kikapcsolja, amikor a program elindul. Ugy gondoltam, hogy tul
konnyl dolgom lett volna a tavolsag manipulaldsaval, igy a fények hatdsanak hatdrait
akartam feszegetni, kivancsi voltam, hogy mit tudok kihozni bel6le. Bar jobban oriltem
volna, ha az Ujabb Mindstorms készlet is tartalmaz touch szenzort, hisz egy robotkéznél a
nyomas érzékelése a legfontosabb, mert ezzel lehet leginkabb befolyasolni a finommotorikus
mozgdsokat. Mintanak a sajat kezemet akartam hasznalni, de ez akaddlyozott a robot
épitésében, igy az internetrél kimerevitettem egy jobb kezet. Készités kozben elkdvettem azt
a hibat, hogy 1 motorra kotottem az Osszes ujjat, igy nem volt meg a hivelykujj befelé
forduld mozgasiranya. 3 motor felhaszndlasaval m(ikodik, ebbdl az egyik a 4 ujj mozgatdsaért

felel, egy, ami csak a hiivelykujjat mozgatja, az utolsé a csukld forgdsat irdnyitja. A Hub és a
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kéz forgdsaért felel6s motor nem része a kéznek, ezek kiviil helyezkednek el, felrogzitve egy

lego alapra.

27. abra: Robotkaarr
(Forrds: sajat fotd)

Programozasa

A program inditdsakor a Hub-on kirajzolodik egy mosolygds fej, és a tavolsagérzékeld alsé
fényei is bekapcsolddnak, majd var egy masodpercet, és kdszonti a felhaszndlét robot
hangon kiadott ,Hello” széval. Ezutédn elindul az ,E” szdmu portba csatlakoztatott motor,
mely a szerkezetet mozgatja, a kar el6szor 45 fokot fordul balra, majd vissza 90 fokot. Az
irdnyitads blokk hasznalataval haromszori ismétlésbe, azaz ciklusba helyeztem a jobbra-balra
vald forgdsat, ez a mozgassorozat, ami az integetésért felel. Miutan véget ért, visszaall a
kezdé pozicidjaba, és lekapcsolja a tavolsagérzékel6 fényeit. Ezutdn vdrakozik, ha a
fényszenzort nem éri hatas, akkor nem torténik semmi, de ha 5%-nal kevesebb tikroz6dést
érzékel, akkor elforditja jobbra kart, mert ugy érzékeli, hogy most kézfogds fog torténni. Var
egy masodpercet, majd az ujjak mozgatasaért felelés ,F” és ,B” portba kététt motor elindul,
hogy rafogjon a felhaszndld kezére. 3 cm-t allitottam be a rafogdsra, mert kiilonben a
robotkéz ujjai — tovdbb haladva befele irdnyba — tul er6sen préselnék 6ssze az ember kezét.

Miutdn megtortént a raszoritds, elindul egy négyszeres ismétl6dé ciklus, ami a kéz razasat
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imitalja, azaz az ,E” portban lévé motor a kezet 40 fokban fol-le mozgatja. A ciklus
végeztével var egy masodpercet, és felengedi az ujjait. Ezutan megint var egy mdasodpercet,
hogy a masik fél elvegye a kezét, majd visszadllitja a kezdGpozicioba magat, és robothangon
az mondja, hogy ,Yes”. (Ezt azért raktam bele, mert azt a latszatott akartam kelteni, hogy a
robot interaktal velem, tehat reagal a beszédre, de valdjaban ez egy el6re programozott
valasz az ,Ugyes voltam?” kérdésre, de persze barmire igennel vélaszol, abban az
id6egységben.) Ismét elfordul jobbra 90 fokkal, és 6sszezarja az ujjait, majd az ,F” portba

csatlakoztatott motor felemeli a hiivelykujjat, like jelet mutatva, végil leall a program.

28. abra: Robotkaarr miikodésének blokk-kddia
(Forrds: képernydfotd, Mindstorms szoftver)

Fejlesztési tervek

Amikor elindul a program, integetéssel kezdi, és a latvany kedvéért én is vele egy (itemben
mozgatom a kezemet jobbra és balra. Ekkor elgondolkodtam azon, hogy milyen programkaéd
vagy szenzor sziikséges ahhoz, hogy képes legyen érzékelni a kezem mozgdsat valds idGben,
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és 6 arra reagalva mozgatna onmagat. Eszembe jutott, hogy a tavolsagérzékel6vel meg
lehetne ezt oldani egy olyan feltétellel, hogyha bizonyos tdvolsdagban van a kezem bal- vagy
jobboldalt, akkor arra mozduljon el. Ha legkozelebb ezt a robotot programozom,
mindenképpen kiprébadlom ezt a megoldast is, valamint tobb feltételt fogok megszabni arra,
ha valaki nem akar kezet fogni vele, végezzen el mas mdveletet helyette. Azt is ki akarom
prébalni, hogy az ujjak kiilon mozogjanak, viszont akkor kiilon motorokra kell kossem &ket,
és ez esetben a nagysdguk miatt a kézfogas biztosan nem lesz lehetséges, viszont képes lesz
targyakat megfogni. Kilon figyelmet fogok forditani arra, hogy meglegyenek a

kézkozépcsontok is, és ne csak egy darab merev alkatrészbdl alljanak.

Kovetkez6 projekt

A kovetkezd robotom egy sarkany lesz, melynek 4 [abat 4 kiilonallé6 motor fogja mozgatni,
valamint a farkat is képes lesz jobbra és balra ingatni. A szarnyait szintén motorok fogjak
hajtani, de lehet, hogy Osszekétom Oket egyetlen motorhoz, igy parhuzamosan fogja
hasznalni 6ket, illetve a feje vagy a szaja mozgatasahoz is szlikség lesz egy kiilon motorra. A
programja az lesz, hogy képes legyen sétalni, kozben mozgatni a farkat, de ha ,veszélyt érez”
azaz valaki tul kozel megy hozza — amit a szinszenzor tiikr6z6désének csokkentésével vagy
egyéb mas alternativakkal, esetleg a tavolsagérzékel6vel oldanam meg —, akkor a jardsa és a
farok mozgasa alljon le, a szarnyait tarja ki, a szajat kitatva Uvoltson egyet, amit hang is
kisérni fog. Arra gondoltam, hogy lesz egy masik opcid is, hogyha valaki magahoz 6leli, akkor
a szarnyaval viszonozza az oOlelést, és a fejét, mondjuk, helyezze a vallunkra. Viszont ezt a
dontést rdbizndam a robotra, tehat igazdbdl random maddon kisorsolja az egyik lehetGséget. A

sarkany szintén a Lego Mindstorms készletbél fog megéplilni.
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Tervek a jovOre nézve

A jelenlegi mUiszaki és programozasi tudasom nem elég kiforrott, igy a robotjaim egyszer(
programkoéddal elldtott gépekként mikodnek, mint a legtobb 20. szazadi taldlmany. Célom,
hogy minél magasabb szinten mikodjenek, képesek legyenek a mesterséges intelligencia
altal mélytanuldsra, dontések meghozdsdra, mechanikailag minél rugalmasabban
mozogjanak, elérjék a 21. szazad technikai fejlettségét. Nemrégiben vdasaroltam tobbféle
Arduino alkatrészeket, amivel szintén létre lehet hozni kiilonb6z6 robotgépezeteket. A célom
vele, hogy a szerkezeteim a kés6bbiekben fémvazuak legyenek, és hasznalatuk altal jobban
megértsem ezek muszaki mikodését. Szerencsére, sokan foglalkoznak a témaval, igy az
interneten rengeteg oktaté video és weboldal taldlhato.

Idén tervezek egy olyan tanfolyamon vald részvételt, mely tudas segitségével létre
lehet hozni sajat mesterséges intelligencidju asszisztenst, mellyel beszéd formajaban is lehet
kommunikdlni. Ha sikerilne, akkor ezt beliltetném a robotjaimba. A tanintézetben, ahol
dolgozok és tanitok, felvetettem a kollégdmnak, hogy mi lenne, ha inditandnk egy robotika
szakkort is, ezaltal nemcsak a sajat tuddsomat fejleszthetném, hanem masok is megtanulnak,
milyen kreativ és érdekes a robotika vilaga.

A kovetkezd évben mechatronikai mérndk vagy mérndk informatikai szakra fogok
jelentkezni, hogy mélyebb ismereteket szerezzek e teriletrél, és megtanuljam a mérnoki
részét a robottechnolégianak. Tanulmanyaim befejeztével szeretnék egy olyan cégnél
elhelyezkedni, ahol humanoid vagy antropomorf robotok gyartdasdval vagy robot
mUivégtagok készitésével foglalkoznak.

A végs6 célom, miutdn magabiztos tudast szereztem, hogy egy sajat céget szeretnék
alapitani, aminek egyik része robotoktatasi intézmény lenne, f6 tevékenységként pedig sajat
tervezésl egyedi, allati formaju és viselkedés(i robotok programozdasaval és gyartdsaval
foglalkozna. A jov6ben ugy képzelem el magamat, mint egy macskas néni, csak macskak

helyett robotok futkaroznak majd a labam kordil.
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Osszegzés

A mesterséges intelligencia és a robottechnoldgia |étezése, ma mar koztudotta valt, de alig
telt el 80 év az els6, néhany egyszerli mozdulatot végz6 robot megjelenése 6ta, hogy
eljutottunk a legktilonfélébb robotmechanizmusok és gépek tomeggyartasaig.

Ma mar robotok ezrei dolgoznak gyarakban és nagyvallalatokban, mivel hatékony,
preciz, és folyamatos munkavégzésre képesek, ezzel megkdnnyitve vagy helyettesitve az
emberek monoton, kemény vagy életveszélyes munkajat.

A mai robotok képességeit az ember programozza és azokat a parancsokat hajtjak
végre, viszont még nem képesek koncepcidokat megvaldsitani, vagy elsajatitani az emberi
taldlékonysdgot és az Osztont. A vildg tuddsai olyan intelligens humanoid, antropomorf,
robotokat alkotnak, amelyek nemcsak az emberhez vagy allathoz hasonld képességekkel
rendelkeznek, de képesek megteremteni az emberekkel valé kommunikdcié hatdsanak
illuzidjat, megértik az érzelmeket, képesek a hibak utjan vald fejlédésre, nagy mennyiségl
adatokat tudnak feldolgozni stb., melyek elGsegitik az emberek fejl6dését és munkajuk
megkonnyitését. Momentan az ember egyszerre érdekl6d6 és tavolsdgtarté a humanoid
robotokkal szemben, mivel altalanossagban, minél jobban hasonlitanak az emberi fajra,
annal nehezebb elfogadni Gket. A technoldgia mindig is egy kétélli fegyver volt. A robotok
fejlettsége hozzajarulhat az emberek elbutuldsdhoz, novelheti a munkanélkiiliséget, a
tarsadalmi egyenlStlenségeket, mivel jelenlegi vildgunkat a pénz mozgatja. igy lesznek olyan
tarsadalmi rétegek, foldrajzi régiok, amelyek a robottechnolégia dltal hatékonyabb3,
fejlettebbé valnak az élet kilénb6z6 teriiletein, ezzel nagyobb szakadékot teremtve a
szegényebb rétegek és kozottik. Jelenleg még nincsenek olyan fejlett intelligenciaju,
tomeges mennyiségben elérheté robotok a vildgban, amelyek elinditananak ilyen
nagymérték( valtozast, de nem biztos, hogy sokaig igy marad. A jov6 belathatatlan, mivel a
robot és a mesterséges intelligencia csupancsak egy eszkéz, amde az emberen mulik, hogy
hogyan hasznalja fel.

Jelen robotjaim programkaddja grafikus blokk-kdédolassal mUikddnek,
el6reprogramozott egyszer(d utasitdsokat hajtanak végre. Célom, hogy magas szinten
elsajatitsam a robotok épitéséhez sziikséges techanikai tudast, és a m(ikddésikhoz

sziikséges programozasi nyelvet.
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Internetes forrasok

CES 2015: A robotok bekoltoznek a hazadba Leo Kelion cikke Késziilt: 2015.01.08. Letoltés datuma:
2024.04.03. Forras: https://www.bbc.com/news/technology-30708953

UBTECH Unveils Next-Generation Intelligent Humanoid Robots at CES 2019 Business Wire, Inc.
hivatalos oldala Let6ltés datuma: 2024.04.03. Forras:

https://www.businesswire.com/news/home/20190107005464/en/UBTECH-Unveils-Next-

Generation-Intelligent-Humanoid-Robots-at-CES-2019

UBTECH Robotics, Inc. hivatalos oldala Letoltés datuma: 2024.04.04. Forras:

https://www.ubtrobot.com/about/companyProfilefourCulture

Mesterséges intelligencia NEURON SOLUTIONS KFT hivatalos oldala Let6ltés datuma: 2024.04.05.

Forrds: https://neuronsolutions.hu/20211026-a-mesterseges-intelligencia-rovid-tortenete/

mesterséges intelligencia veszélyei Krall Bernadett cikke Készilt: 2024.02.16. Letoltés datuma:

2024.04.05. Forras: https://index.hu/tudomany/2024/02/16/mesterseges-intelligencia-szakma-

veszely-jovo-gepi-tanulas-europai-urugynokseg/

A vilag legelsé robotjai Captain Schuro blogja Késziilt 2018.09.22. Letoltés datuma: 2024.04.06.
Forras: https://4444k.blog.hu/2018/09/22/a vilag legelso robotjai

Asimo robot Letoltés datuma: 2024.04.06. Forras: https://hu.wikipedia.org/wiki/ASIMO

HitchBot Letoltés datuma: 2024.04.06. Forras: https://en.wikipedia.org/wiki/HitchBOT

Pepper (robot) Letoltés datuma: 2024.04.06. Forras: https://en.wikipedia.org/wiki/Pepper (robot)

Sophia (robot) Let6ltés datuma: 2024.04.06. Forras: https://en.wikipedia.org/wiki/Sophia (robot)

Mesterséges intelligencia Letoltés datuma: 2024.04.07. Forras:

https://hu.wikipedia.org/wiki/Mesters%C3%A9ges intelligencia

Isaac Asimov Letdltés datuma: 2024.04.07. Forras: https://hu.wikipedia.org/wiki/lsaac_Asimov

Robot (automatizalas) Letoltés datuma. 2024.04.07: Forras:
https://hu.wikipedia.org/wiki/Robot (automatiz%C3%A11%C3%A1s)

Leonardo Da Vinci Letoltés datuma: 2024.04.03. Forras:

https://en.wikipedia.org/wiki/Leonardo%27s robot

Humanoid robotok Letdltés datuma: 2024.04.10. Forras:

https://en.wikipedia.org/wiki/Humanoid robot

Archytas Letoltés datuma: 2024.04.03. Forras: https://en.wikipedia.org/wiki/Archytas

Jacques de Vaucanson Let6ltés datuma: 2024.04.08. Forras:

https://en.wikipedia.org/wiki/Jacques de Vaucanson

Visual programming language Letoltés datuma: 2024.04.15. Forras:

https://en.wikipedia.org/wiki/Visual programming language
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Prompt szakma Letoltés datuma: 2024.04.06. Forras: https://www.hrportal.hu/hr/kik-azok-a-

prompt-engineerek-hat-szamjegyu-eves-fizetes-dollarban-20230608.html

Lego Mindstorms Let6ltés datuma: 2024.04.15. Forras:

https://en.wikipedia.org/wiki/Lego Mindstorms

Mia Hand Letdltés datuma: 2024.04.18. Forras: https://raketa.hu/egybeolvad-az-idegrendszerrel-a-

bionikus-kez-amit-robotok-is-hasznalhatnak

Nanorobotok Let6ltés datuma: 2024.04.18. Forras: https://www.robotvilag.hu/nanorobotok

BigDog Letoltés datuma: 2024.04.06. Forras: https://en.wikipedia.org/wiki/BigDog

Spot robotkutya Letoltés datuma: 2024.04.06. Forras: https://qubit.hu/2021/02/11/megerkezett-

magyarorszagra-spot-a-boston-dynamics-csotanyszeru-robotkutyaja

Cruzr robot Letoltés datuma: 2024.04.13. Forras: https://mzxrobotics.com/robotok/ubtech cruzr

Honda P series Letoltés datuma: 2024.04.13. Forras: https://en.wikipedia.org/wiki/Honda P series

Wabot robotok Letdltés datuma: 2024.04.10. Forras:

https://www.humanoid.waseda.ac.jp/booklet/kato 2.html

Lunokhod 1 Letdltés datuma: 2024.04.06. Forras: https://en.wikipedia.org/wiki/Lunokhod 1

Kismet robot Letoltés ddtuma 2024.04.07. Forrds: https://en.wikipedia.org/wiki/Kismet (robot)

Zadoc Dederick Letdltés datuma: 2024.04.02. Forras: https://en.wikipedia.org/wiki/Zadoc Dederick

Alexandriai Heron Letoltés datuma: 2024.04.02. Forras:

https://hu.wikipedia.org/wiki/H%C3%A9r%C3%B3n

Robotika vilaga Letdltés datuma: 2024.04.07. Forras: https://www.robotvilag.hu/robotika-

tortenelem

YouTube csatornak

33.

M1 Hiradé csatornaja Humanoid robotot fejlesztenek Letoltés datuma: 2024.04.16. Forras:

https://www.youtube.com/watch?v=5pocUfZwYLs

34. WatchStats csatornaja Robots Evolution 100BC — 2020 Let6ltés datuma: 2024.04.02. Forras:

https://www.youtube.com/watch?v=Uzf-K7UtD78
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42.

Vicc Elek csatorndja Ez A Robot Megvaltoztathatja A Vildgot! | Elképeszté Robot Allatok, Amik Mar

Most Léteznek! Letoltés datuma: 2024.04.16. Forras: https://www.youtube.com/watch?v=g|rffSSTGsl

Vicc Elek csatorndja Jogosan Félnek Az Emberek Ezekt6l A Hatalmas Robot-Szérnyekt6l? Letoltés

datuma:2024.04.16. Forras: https://www.youtube.com/watch?v=6609uBVUvGg

Tanulom Magam csatorndja Egy Robot lesz a baratnéd 2030-ban? Letoltés ddtuma: 2024.04.15.

Forrds: https://www.youtube.com/watch?v=58WPqgsRaX7s

Tizes Lista csatornaja A Személyi Robotok mar NEM a JOvé... Itt vannak Letoltés datuma:2024.04.06.

Forras: https://www.youtube.com/watch?v=1yiqsj6DWec

paulstreet csatornaja Letoltés datuma: 2024.04.18. Forras:

https://www.youtube.com/watch?v=0ixsFh-zMpQ

M1 Hiradd csatorndja Robotnévér Hong Kongban Letoltés datuma: 2024.04.15. Forras:

https://www.youtube.com/watch?v=lulT-uRMpGk

Semmelweis Egyetem csatorndja A Da Vinci Xi robotsebészeti eszk6z a Semmelweis Egyetemen

Letoltés datuma: 2024.04.14. Forras: https://www.youtube.com/watch?v=QjCP-gGblHI

Tizes Lista csatorndja Mikortdl Lesz Veszélyes A Mesterséges Intelligencia? Letoltés datuma:

2024.04.07. Forras: https://www.youtube.com/watch?v=IJSRh5eJHPg
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Mellékletek

1. szamu melléklet

29. abra: A Fuvolas, a Kacsa és a Csorgédobos

(Forrds: https.//en.m.wikipedia.org)



2. szamu melléket

Jaquet-Droz babdi még most is, tébb mint 200 évvel kés6bb is miikod6képesek, a svajci

Musée d' Art et d' Histoire Neuchatelben lehet megtekinteni 6ket.

30. abra: Az iré fiu, a Zenél§ kislany, a Rajzold kisfiu 31. abra: A babdk hatulrol

(Forrds: https://4444k.blog.hu/)
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32. abra: A négy rajz
(Forrds: https://4444k.blog.hu/)

36.



3. szamu melléklet

George Devol és Joseph Engelberger 1956-ban fejlesztették ki a vilag elsé daruszerd ipari
robotjat, pontosabban robotkart. Unimate #001

33. abra: Unimate #001
(Forras: https://www.researchgate.net)

34. abra: Unimate forraszté

(Forrés: https://medium.com)

37.


https://www.researchgate.net/

4. szamu melléklet

35. abra: 1948. Elmer and Elsie nevi robot William 36. abra: 1965 Walking Truck (Cybernetic Walking Machine)
Gray Walter az els6 gondolkodé robot.

(Forrds: https://www.researchgate.net) (Forrds: https://www.researchgate.net)

37. abra: 1989. Aquarobot, A robot f6 célja, hogy buvarok helyett kikotGépitéssel egybekotott viz alatti ellendrzési
munkakat végezzen.

.(Forrds: https://cyberneticzoo.com)
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NYILATKOZAT

a zarddolgozat/szakdolgozat/diplomadolgozat/portfélis* nyilvanos
hozzéférésérél és eredetiségérsl

A hallgaté neve: Kovacs llona Néra

A Hallgaté Neptun kédja: PSUKEX

A dolgozat cime: A robotok vilaga

A megjelenés éve: 2024

A konzulens intézetének neve: Mdszaki Intézet

A konzulens tanszékének a neve: Alkalmazott Informatikai Tanszék

Kijelentem, hogy az éltalam benyujtott zérédolgozat egyéni, eredeti jellegl, sajat szellemi
alkotasom. Azon részeket, melyeket mas szerzék munkdjabdl vettem &t, egyértelmden
megjeldltem, és az irodalomjegyzékben szerepeltettem.

Ha a fenti nyilatkozattal valétlant allitottam, tudomasul veszem, hogy a zdrdvizsga-bizottsag
a zarovizsgabdl kizar és a zardvizsgét csak Uj dolgozat készitése utan tehetek.

A leadott dolgozat, mely PDF dokumentum, szerkesztését nem, megtekintését és
nyomtatasat engedélyezem.

Tudomasul veszem, hogy az 4&ltalam készitett dolgozatra, mint szellemi alkotds
felhasznalasara, hasznositdsira a Magyar Agrar- és Elettudomanyi Egyetem mindenkori
szellemitulajdon-kezelési szabalyzatdban megfogalmazottak érvényesek.

Tudomdsul veszem, hogy dolgozatom elektronikus valtozata feltéltésre keriil a Magyar
Agrér- és Elettudomanyi Egyetem kényvtéri repozitori rendszerébe. Tudomasul veszem, hogy
a megvédett és

- nem titkositott dolgozat a védést kdvetéen

- titkositasra engedélyezett dolgozat a benyujtasstdl szamitott 5 év eltelte utan
nyilvanosan elérhetd és keresheté lesz az Egyetem konyvtari repozitori rendszerében.

.
Kelt: Budapest, 2024 év 4prilis h6 28 nap iy F \ \ |
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Hallgaté aldirdsa

1 A megfelel6 dolgozattipus meghagyéasa mellett a tobbi tipus torlends.



NYILATKOZAT

Kovdcs llona Ndra (név) (hallgaté Neptun azonositéja: PSUKEX) konzulenseként nyilatkozom

arrol, hogy a zé]r::jclolgozatot/szakdolgc»zatot/dipIomadolgozatot/portfc’;liét1 attekintettem, a
hallgatét az irodalmi forrasok korrekt kezelésének kovetelményeirdl, jogi és etikai szabalyairdl

tajékoztattam.

A zarddolgozatot/szakdolgozatot/diplomadolgozatot/portfélidt a zardvizsgan torténd
védésre javaslom / nem javaslom?,

A dolgozat dllam- vagy szolgélati titkot tartalmaz: igen _nem*3

Kelt: 0202-[4 év Ol’l hoé /{?

belsé konzulens
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* A megfeleld dolgozattipus meghagydsa mellett a tobbi tipus torlendé.
2 A megfeleld aldhdzandé.
3 A megfelel8 aldhlzando.
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