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Osszefoglalis

A tanulmany az ipari robotok kialakitasat és alkalmazasat vizsgalja, kiemelve az automatizacio
¢és a robotizacio szerepét a versenyképesség és hatékonysag novelésében. Ravilagit arra, hogy a
robotok ma mar a kis- és kozépvallalkozasok szamara is elérhetdk, kiilondsen az autonom mobil
robotok (AMR-ek), amelyek rugalmasabb és koltséghatékonyabb megoldast kinalnak az
anyagmozgatas automatizalasara.

A cikk bemutatja az AMR-ek elényeit, egyszeri telepitésiiket, valamint az ipari és szolgaltatoi
szektorban valo alkalmazasukat. Kiemeli a hagyomanyos onvezetd jarmiivekkel (AGV-k)
szembeni elényeiket és az emberi munkaerével vald egyiittmiikddés lehetdségeit. A szerzok
megallapitjdk, hogy a mobil robotok nemcsak versenyelonyt biztositanak, hanem
elengedhetetlen eszk6zokké valnak az ipari és logisztikai folyamatok fenntarthat6 fejlesztésében.

Kulcsszavak: ipari robotok, feliiletvizsgalat, robotrendszer

Abstract

Nowadays, industrial players, regardless of their profile, are increasingly interested in
automation in order to increase their competitiveness, efficiency and workplace safety. Initially,
robotic technology focused more on manufacturing tasks, but later, thanks to the development in
the field of cost-effective, safe, easy-to-install robots, automation has also become available to
players in the SME sector. At a risk level, these investments have a quick and significant return,
which is why companies are eager to turn to the automation of processes that increase efficiency.

The number one target in the field of robotization was material handling. Today, even
manufacturing companies with highly automated plants employ skilled workers to push
equipment between workstations on carts. In other industries, such as hospitality or healthcare,
employees spend valuable hours transporting trash, linens, laundry, or even food instead of
dealing with guests, patients, or business partners. Previously, the only solution to automate
internal transportation processes was automated guided vehicles (AGVs). However, these require
expensive, fixed systems and usually involve building rails or sensors attached to the floor of the
production hall. Today, autonomous mobile robots (AMRs) are extremely flexible, cost-
effective, and safe, and are transforming material handling processes in the same way that
collaborative robot arms revolutionized manufacturing processes.

Keywords: industrial robots, surface inspection, robotic system
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1. Bevezetés, alapinformaciok

Napjainkban az ipari szereplok, a vallalkozasok fiiggetleniil att6l, hogy milyen profilban
vallalkoznak, egyre nagyobb mértékben érdeklddnek az automatizacio irant annak érdekében, hogy
ndveljék versenyképességiiket, hatékonysagukat és a munkahelyi biztonsagot.

A robottechnologia kezdetben inkabb a gyartasi feladatokra dsszpontositott, késébb azonban
mar a koltséghatékony, biztonsagos, konnyedén telepithetd robotok terén mutatkozo fejlddésnek
kdszonhetden az automatizacido mar a KKV szektor szerepldi szamara is elérhetd lett. Kockazati
szinten ezek a beruhdzasok gyors és jelentds megtériiléssel jarnak, ezért a vallalkozasokon beliil
szivesen fordulnak a hatékonysagot néveld folyamatok automatizalasa felé.

Az els6 szamu célpont a robotizacié terén az anyagmozgatas volt. Ma még a magas szinten
automatizalt tizemekkel rendelkez6 gyartovallalatok is szakképzett munkasokat alkalmaznak arra,
hogy kocsikon tolva szallitsak az eszkozoket az egyes munkadllomasok kozott. Mas iparagakban,
mint példaul a vendéglatas vagy az egészségiigy, az alkalmazottak értékes orakat toltenek azzal,
hogy szemetet, agynemiiket, a szennyest, vagy éppen ételt szallitsanak, ahelyett, hogy a
vendégekkel, paciensekkel vagy az iizletfelekkel foglalkoznanak.

Korabban a bels6é szallitasi folyamatok automatizalasara az egyetlen megoldast az dnvezetd
jarmiivek (AGV=Automated guided vehicle) jelentették. Azonban ezek koltséges, rogzitett
rendszerek telepitését igénylik, és altalaban a gyartocsarnok padldjara kotott sinek vagy érzékelok
kiépitésével jarnak. Ma az autondom mobil robotok (AMR-ek) rendkiviill rugalmasak,
koltséghatékonyak és biztonsagosak, valamint tgy formaljak at az anyamozgatas folyamatait, mint
ahogyan az egyiittmiikdd6 robotkarok forradalmasitottak a gyartasi folyamatokat.

De nem minden AMR ugyanolyan. Ismerniink kell azokat a technologidkat, amelyek a
termelékenységet noveld eszkdzok mogott allnak annak érdekében, hogy egyedi igényekre a lehetd
legjobb megoldast tudjuk megtalalni. Az AMR robotok olyan nélkiilozhetetlen technologiakat
alkalmaznak, amelyek jelentds el6nydkkel, mint a koénnyli hasznalhatésag, a rugalmassag, a
biztonsag és a befektetés megtériilése segitik a dontéshozatalt.

2. Konnyi hasznalhatésag és rugalmassag

Az autoném mobil robotok egyik legnagyobb elénye az, hogy rendkiviil gyorsan, konnyedén és
megfizetheté mdodon lehet 6ket telepiteni, programozni és hasznalni. Az AMR robotot példaul egy
Wi-Fi kapcsolattal rendelkezé okostelefonon, tableten vagy szamitogépen keresztiil egybdl
felkészithetjiik a feladatara, majd egy 6ran beliil a robot mar el is tudja kezdeni a munkavégzést. A
robot szamara az lizem teriiletének feltérképezése minddssze egy CAD fajl letoltésébdl all, de az
AMR-t manudlisan is ,,végigvezethetjiik” az épiileten, igy a robot web bazisu szoftvere hozza 1étre
a térképet. Bar a Tanulmany konkrét robot tipust nem feltételez, az infokommunikacids halozat
kialakitasahoz sziikség volt egy robotra, a legegyszerlibb kezelhetdség érdekében ehhez egy MiR
200 tipusut valasztottunk (www.robotcenter.co.uk/products/mir200).

A MiR robot (Mobile Industrial Robots) egyik nagy eldnye, hogy intuitiv felhasznaloi feliilete
segitségével az felhasznalok barmiféle programozoi tapasztalat nélkil is képesek beallitani, és
feladattal megbizni a robotot. Ezek a feladatok konnyedén frissitheték, valamint a térképet is
azonnal médositani lehet, amennyiben az iizemteriilet elrendezése valtozik — ez altalaban minddssze
percek kérdése.

Tovabbi rugalmassagot biztosit a MiR nyilt forras alapu alkalmazasa, ami azt jelenti, hogy a
tulajdonosok szinte barmilyen hasznalatra igazithatjak a robot moduljait. Minden MiR robotot Gigy
terveznek, hogy szabvanyszerli rogzité lyukakkal ellatott mobil platformként miikddjenek. Olyan
szokvéanyos modulok, mint a polcok vagy tarold 1adak kdnnyedén a robotra szerelhet6k hazon belil.
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A tovabbi népszerti modulok kozott szerepelnek még az egylittmiikodo robotkarok, emeldk vagy a
teljesen egyediildllo MiRHook kampo, amely a nehezebb sulyokkal ellatott kocsik huzasanak
automatizaciojat teszi lehetove.

A Tanulmanyban vizsgalt kommunikacids platform szempontjabol sziikséges, hogy a robot
ugynevezett ESD védelemmel (Electrostatic Discharge = Elektrosztatikus Kisiilés) legyen ellatva,
azt ugy tervezzék, hogy szinte minden kdrnyezetben képesek legyenek a munkavégzésre. Mivel
ESD védelemmel és tisztatér tanusitvannyal is rendelkezik pl. a MiR200 robot, olyan specialis
gyartoi korilmények kozott is idealisan mozognak, amilyenek az elektronikaiparra, az
¢élelmiszeriparra vagy az orvosi eszkdzok gyartasa jellemzok. Ez a robot tipus a sziikséges - a
tanulmanyban is meghatarozott - feladathoz megfeleld lehet.

A felhasznalok szamara a konnyl hasznalhat6sag és a rugalmassag kulcsfontossagt tényezonek
szamit, a robotok telepitéséhez és programozasahoz joforman semmilyen kiilsé segitség nem kell,
és barmikor olyan uj feladattal bizhatok meg, amit éppen a tevékenység megkovetel. Az
alkalmazashoz teljes kontrollt kapnak a felhasznalok a robotok f616tt, konnyedén tesztelhetdk rajtuk
uj programok és valtozatos fedélzeti modulok, valamint a feladatokat és az \itvonalakat is gy
varialhatjuk, ahogy a feladat megkoveteli.

3. Biztonsag és tajékozodas

Az AMR-ek és az AGV-k kozotti legnagyobb kiilonbség® az emberek és akadalyok koriili
biztonsagos tajékozodasi képességben rejlik. Az AGV-k egy kotott ,,sinen” (pl. a padloba agyazott
magnesszalagok vagy drotok mentén) haladnak, és nem tudnak letérni az utrél. Ha egy ember vagy
egy targy elallja ezt az utat, az AGV-nek meg kell allnia és meg kell varnia, hogy az akadalyozas
megsziinjon, mieldtt tovabb haladhatna. Az AMR-ek ugyanakkor érzékeldket és szoftvert
hasznalnak, melyek segitségével az autdés navigacios rendszerekhez hasonléan tervezik ujra
utvonalukat barmilyen eltérés esetén. Mivel a robot mar alapbdl rendelkezik az lizemteriilet

térképével (a korabban emlitett CAD program alapjan), konnyedén tolathat vagy utat valtoztathat
annak érdekében, hogy kikeriilje az akadalyt és hatékonyan befejezze feladatat.

Tovabbi tajékozodasi segitséget nyujt egy, a robot elején elhelyezett 3D kamera, amely a robot
el6tt akar 2 méterre, vagy a padlotol 5 és 80 cm kozott elhelyezkedd akadalyt is felismer. Egy fels6
kamera is hozzaadhato a robothoz, amely akar 1,8 méteres magassagban tudja érzékelni az akadalyt.
Ennek kdszonhetden a robot biztonsagosan mandverezik példaul felilet vizsgalat soran oszlopok,
vagy bent hagyott kisebb-nagyobb szerszamok, gépek esetén is.

A robotok arra is kdnnyedén beprogramozhatok, hogy optimalizaljak a tajékozodast és a
biztonsagot. A robot térképén tiltott zonak is bejeldlhetok minddssze egy okostelefon vagy tablet
érintéképernydjének hasznalataval. Egyéb olyan instrukcidk is konnyedén programozhatok, mint
példaul preferalt utvonalak megadasa, vagy a robot sebességének korlatozasa forgalmas teriileteken.
Noha a felhaszndlok szamara altalaban az a komfortos, ha a robot nem haladja meg az 6 gyalogos
sebességliket, a robot sziikség esetén 5.4 km/h sebességgel is biztonsagosan kozlekedik. A gyors
sebesség pedig elonyds abban az esetben, amikor nagy tavolsagot kell megtenni. A robotot akar fel
lehet szerelni megkiilonboztetd fényjelzéssel is, amely segitségével allapotat kommunikalja az
operator felé, de a villogo fények egyes esetekben befolyasolhatjadk a szenzorként miikddo
kamerakat a feliiletvizsgalat esetén. Ezért célszerti, ha a robot képes hangjelzéseket kiadni, mint a
csipogast, dudalast, vagy barmilyen kivant mp3 vagy wav formatumu f3jlt, amelyeket szintén

3 www.mobile-industrial-robots.com/en/resources/whitepapers/agv-vs-amr-whats-the-difference/

alapjan
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egyszerten telepithetiink fel.

4. Mobil robotok minden iparagban

El6bb-utobb szinte minden iparagban megjelennek a mobil, illetve az egyiittmiik6dé robotok,
amelyek mar nem csupan a versenyképesség novelésének eszkozei, hanem a talélés zalogai.

Jollehet, a mobil robotok piaca még korai stadiumban van, az eldrejelzések szerint az
elkovetkezd egy-két évben vilagszerte jelentds fellendiilésnek lehetiink tanui. Egyre tobb vallalat
fedezi fel a mobil robotokban rejlé azon lehetdségeket, amelyekkel automatizalhatok a belsé
szallitmanyozasi folyamatok. Visszatekintve a multba megallapithatd, hogy a robotika el6szor a jol
automatizalhat6 autd- és elektronikai iparban jelent meg.

Ugyanez a trend érvényes a mobil robotokra is, de az mar most latszik, hogy a mobil robotok
szinte minden iparag, tobbek kozott a gyogyszer-, a divat-, vagy az élelmiszeripar szamara
relevansak lehetnek. ,,A MiR egyiittmiikdé robotjait (kobotjait) példaul mar most alkalmazzak az
ipari és egészségiigyi szektorban a bels6 szallitasi folyamatok automatizalasara” — fogalmaz Jesper

crer

vezetdje.

4.1 Automatizalas utan robotizalas

A Nemzetkozi Robotikai Szovetség (IFR) adatai szerint 2020-ig 330 szazalékkal né a mobil
robotok alkalmazasa. Az eladott ipari robotok szama Kindban, a Koreai Koztarsasagban, Japanban
és az Egyesiilt Allamokban a legmagasabb (2016-o0s adat).

' ”! : =

1. dbra Ipari robotok alkalmazasban

A magyar vallalatok jelenleg a digitalizacio kiiszobén allnak. Mar elkezdték alkalmazni az Uj
technologidkat, egyre tobb cég ismeri fel a mobil robotokban rejlé lehetdségeket. Tobb helyen
talalkozni mar mobil robotokkal, amelyek a gyartésorok vagy egyéb belsd logisztikai teriiletek
mellett kdzlekednek.

Szakértéi vélemény szerint korabban Magyarorszagon az automatizalas egy eszkoz volt arra,
hogy a cégek versenyeldnyt szerezzenek. Ma ez a tilélés zaloga. Szeretnénk eloszlatni a robotokkal
kapcsolatos tévhiteket, amelyek még mindig tavol tartjdk a vallalkozokat attél, hogy mobil
robotokba fektessenek be, és ezaltal olyan eszkozre tegyenek szert, amellyel versenyképesek tudnak
maradni a piacon.
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Milyen elvarasokat tdmaszt a mobil robotok alkalmazasa a felhasznalokkal, illetve azon
kornyezettel szemben, ahova a mobil robotokat integraljak?

A MiR mobil robotjai gyaron beliili hasznalatra késziilnek, azaz csak beltérben miikddtethetdk.
Mas megkotés nincs, a mobil robotok szinte barmilyen gyartotérbe és kdrnyezetbe telepithetdk.
Beiizemelését kovetden a robot létrehoz egy belsd térképet, amelyen a felhasznalo kiilonféle
kiildetéseket, uticélokat, valamint elsddleges ttvonalakat adhat meg. Innent6l kezdve a robot
magatol taldlja meg a legjobb utvonalat, amihez nincs sziiksége vezetékekre, szalagokra vagy
barmire, ami a hagyomanyos 6nvezetd jarmiiveket segiti a tdjékozddasban. A gyarteriiletet sem kell
megvaltoztatni. A mobil robotoknak minddssze Wi-Fi kapcsolatra van sziikségiik ahhoz, hogy
dolgozzanak.

4.2  Egyiitt az emberrel

Gyakori félelem, hogy a mobil robotok alkalmazasat 1étszamleépitések kdvetik. A valosagban
a robotok nem veszik el a munkahelyeket, mindossze elvégeznek olyan feladatokat, amelyeket
konnyedén lehet automatizalni. Amig a robot/kobot elvégzi az unalmas munkat és az ismétl6do
feladatokat, az alkalmazottak idejiiket és energidjukat olyan problémak megoldasara fordithatjak,
amelyekhez dontésre és kreativitasra van sziikség. A kobotokat arra tervezték, hogy az emberekkel
egylitt dolgozzanak, és nem helyettiik. Ez a felallas uj munkahelyeket is teremt, hiszen a robotokat
mikddtetni, programozni, karbantartani kell.

5. Biztonsag mindenek folott

Az egyittm{ikodé robotoknal az egyik legfontosabb szempont a biztonsag. A MiR robotok
biztonsagi lézeres szkenneldket, biztonsagi PLC-ket és biztonsagi jelfogokat hasznalnak annak
érdekében, hogy adatokat tovabbitsanak a tervezé algoritmusaikba. Ennek segitségével a robotok
akar 20 méterrdl is felismerik az akadalyokat, és megtervezik a keriildutat, vagy biztonsagi megallast
hajtanak végre, nehogy iitkozést vagy sériilést okozzanak. A 3D kamerakkal ellatott biztonsagi
rendszerrel a robot képes azonositani a kdrnyezetét, és ezaltal a leghatékonyabb utat teszi meg a cél
felé, mikdzben biztonsagosan kikeriili az embereket és az akadalyokat.

Noha a mesterséges intelligencia még nem része a mobil robotoknak, a jovében valtozas varhato
ezen a téren. Nemsokara példaul a mobil robot mar képes lesz megéallapitani, hogy pontosan milyen
tipust akadaly van az utjaban, majd ,,kigondolja” a legjobb ttvonalat az adott akadaly kikeriilésére.
A mesterséges intelligencia kétségtelentil részét képezi majd a mobil robotok tovabbi fejlesztésének.
A vilagon tapasztalhato trendekkel dsszhangban a mesterséges intelligencia hossza tavon része a
fejlesztéseinknek. Mar most nagy hangsulyt fektetiink az Ipar 4.0-s alkalmazasokra; azt latjuk, hogy
mobil robotjaink jol beleillenek ebbe a paradigmaba. A jovében a jelenleginél még nagyobb
hangslyt fektetiink mobil robotjaink mas robotokkal valo dsszekapesolasara. Ugy itéljiik meg, hogy
amobil robotokat egyre inkdbb arra hasznaljak majd, hogy tovabbi robotokat hozzanak 1étre, példaul
egylittmiikodé mobil robotokat, amik segitségével a gyartasi folyamat még gyorsabba és
rugalmasabb4 valhat.
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2. abra A MiR 200 robot (forras: https://www.mobile-industrial-
robots.com/en/products/mir200/)

3. abra Ipari robot alkalmazdisok

Meérettdl és iparagtol fliggetleniil egyre tobb vallalkozas kacsintgat az automatizacio felé annak
érdekében, hogy novelje versenyképességét és a munkahelyi biztonsagot. A robottechnologia eleinte
a gyartasi feladatokra koncentralt, és a koltséghatékony, biztonsagos, kodnnyedén telepithetd robotok
teriiletén elért fejlédésnek koszonhetden az automatizacio ezen tipusa mar a KKV-k szdmara is
elérheté. Mivel ezek a beruhazasok gyors és jelentds megtériiléssel jarnak, a cégtulajdonosok
elkezdtek vallalkozasukon beliili, egyéb pazarl6 folyamatok automatizalasan is gondolkozni.

Az elsé szamu célpont az anyagmozgatds. Még a magas szinten automatizalt {izemekkel
rendelkezé gyartovallalatok is szakképzett munkasokat alkalmaznak arra, hogy kocsikon tolva
szallitsak az eszkozoket az egyes munkaallomasok kozott. Mas ipardgakban, mint példaul a
vendéglatas vagy az egészségiigy, az alkalmazottak értékes orakat toltenek azzal, hogy szemetet,
agynemiiket, a szennyest, vagy éppen ételt szallitsanak, ahelyett, hogy a vendégekkel, paciensekkel
vagy a lakokkal foglalkoznanak. Korabban a belsd szallitasi folyamatok automatizalasara az
egyetlen megoldast az onvezetd jarmiivek (AGV-k) jelentették. Azonban ezek koltséges, rogzitett
rendszerek telepitését igénylik, és altalaban a gyartdcsarnok padlojara kotott sinek vagy érzékelok
kiépitésével jarnak. Ma az autondm mobil robotok (AMR-ek) rendkiviil rugalmasak,
koltséghatékonyak €s biztonsagosak, valamint ugy formaljak at az anyamozgatas folyamatait, mint
ahogyan az egylittmiikdd6 robotkarok forradalmasitottak a gyartasi folyamatokat.

De nem minden AMR ugyanolyan. A cégtulajdonosoknak meg kell ismerniik azokat a
technologidkat, amelyek a termelékenységet ndveld eszk6zok mogott allnak, annak érdekében, hogy
egyedi igényeikre a lehetd legjobb megoldast tudjak megtalalni. A Mobile Industrial Robots (MiR)
AMR-jei olyan nélkiilozhetetlen technologiakat alkalmaznak, amelyek a versenytarsak elé
pozicionaljak oket, valamint olyan kulcsteriileteken szolgalnak a cégtulajdonosok szamara jelentds
elényokkel, mint a konnyii hasznalhatésag, a rugalmassag, a biztonsag és a befektetés megtériilése
(ROI).
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6. Konnyu hasznalhatésag és rugalmassag

Az autoném mobil robotok egyik legnagyobb elénye az, hogy rendkiviil gyorsan, kdnnyedén és
megfizethetd modon lehet dket telepiteni, programozni €s hasznalni. A MiR robotot a vasarlo egy
Wi-Fi kapcsolattal rendelkezé okostelefonon, tableten vagy szamitogépen keresztiil egybdl
kivezetheti a csomagolasbol, majd egy 6ran beliil a robot mar el is tudja kezdeni a munkavégzést*.

Swipe down
and hold WiFi button
v r— T ——

4. abra MiR robot vezérlése okoseszkozrol
5. abra A MiR robot
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A robot szamara az lizem teriiletének feltérképezése mindossze egy CAD fajl letoltésébal all,
de az AMR-t manualisan is ,,végigvezethetjiilk” az épiileten, igy a robot web bazisu szoftvere hozza

1étre a térképet.

4 https://www.youtube.com/watch?v=tVmVoDankzc
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6.1  Miben kiilonboznek a MiR-termékek a hagyomanyos ipari robotoktol?*

Korabban olyan onvezetd jarmiiveket terveztek, amelyek magnescsikokat vagy -pontokat
kovetve haladtak az ember altal megtervezett utvonalon. Ezek a robotok, ha valamilyen akadaly
keriilt az Gtjukba vagy megszakadt a kijelolt vonal, egyszeriien megalltak. igy az anyagmozgatas
folyamata megakadt, és a hiba kikiiszobo6lése nagy erdfeszitésekkel és tobbletmunkaval jart.

Balesetveszély is fennallhat e gépek alkalmazasakor, hiszen a hagyomanyos ipari robotok nem
feltétleniil érzékelik az akadalyok vagy akar a munkatarsak kozelségét. A fizikai akadalyokbol
fakad6d technikai problémdk azonban egyszerlien korrigalhatok az 1j, innovativ modellek
bevezetésével. A MiR-robotok a negyedik ipari forradalom mélté képviseldi, ugyanis az dnvezetés
soran szoftveresen hozzarendelt vagy sajat maguk altal tervezett itvonalat kovetnek. Természetesen
még ekkor is keriilhet az Gtjukba akadaly. Ebben az esetben a robot 0ij Utvonalat tervez, és kikeriili
az utjaba kertlt targyat vagy embert. A szoftver segitségével beallithato, hogy melyik irany legyen
az elsédleges, melyik a masodlagos és igy tovabb.

Olyan zo6na is megadhat6, ahova a robot egyaltalan nem mehet be. Mindez olyan egyszeriien
megtehetd, mintha csak egy telefonos jatékkal jatszanank. A szoftver fejlesztdi természetesen arra
az esetre is felkésziiltek, ha két vagy tobb MiR-robot dolgozik egy teriileten: a flottakezeld szoftver
segitségével nagy biztonsaggal és hatékonysaggal keriilik ki egymast. A MiR-modelleknek — a
humén munkaerdvel szemben — nincs sziikségiik pihendidére. Uresjarat esetén, ha a robotok épp
nem végeznek feladatot, automatikusan feltoltik magukat az e célra kialakitott toltéallomason.
Rovid toltésekkel a munkara fordithato id6 is novekedhet. Az eddigi tapasztalatok alapjan harom
miszakot minden nehézség nélkiil elvégeznek, s havi kétszazdtven kilométert is képesek megtenni.

6.2 Ember- és felhasznalobarat robot

Uzemi balesetet a robot nem okozhat, ez a MiR-modellek legalapvetdbb szabalya. A belsd
anyagmozgatas teriiletén a biztonsag mar nem csak tavoli vagyalom. A kdz6s munka akar egész nap
gordiilékenyen és kényelmesen folyhat. Az emberbarat kivitelezés mellett a robotok masik o6risi
elénye, hogy kezelésiik modfelett kedvez a felhaszndloknak. Elég egy tablet, okostelefon vagy
okosora, és indulhat a munka. A MiR-hez hozzarendelt okoseszkoz segitségével konnyedén
figyelemmel kisérhetjiik a beallitasainkat. A robot feladatat és itvonalat egyszeriien megadhatjuk,
vagy kialakithatunk preferalt és elkeriilend6 teriileteket is. Mivel a robot a ,,betanitott” feladatokat a
tovabbiakban mar egyediil végzi, ezzel nem kevés id6t és energiat sporol meg ,,munkaaddjanak”.

A rendszer hasznalata rugalmas, a kezeléshez nem kellenek programozoi ismeretek. Aki némi
rutinnal bir a webes bongészok hasznalatdban, annak a MiR-robot felhasznaloi feliilete sem fog
gondot okozni. A robotnak csupén egy térképet kell adni, amibdl az ki tudja szamitani az optimalis
utvonalat. Amennyiben a célallomés vagy a program menet kozben valtozik, egy kattintassal vagy
érintéssel a robot ,,tudomasara hozhatjuk” ezt.

7. Konkluzio

Modern vilagunkban elengedhetetlen, hogy alkalmazottaink, munkatarsaink eredményességérol
mihamarabb elemezhet6 adatok alljanak a rendelkezésiinkre. A MiR-robotok munkavégzése soran
gyljtott adatok barmeddig visszakdvethetdk, a gépek hatékonysdga az informaciok alapjan
konnyedén elemezheté. fgy nemcsak az Ipar 4.0, de a Big Data iranyelveinek is teljes mértékben
megfelelnek. A maximalis atlathatosdg révén az iizemeltetdk konnyedén meggydzddhetnek

> https://newtechnology.hu/legrugalmasabb-munkatars-robotcentertol/
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robotalkalmazottjuk hatékonysagarol.

A MiR-modellek rendkiviil sokoldaltiak. A kdnnyen kezelhetd, biztonsagos és nagy teherbirasu
robotok rengeteg szakteriileten hasznalhatok. Leggyakrabban olyan multinacionalis vallalatok
alkalmazzdk a robotokat, amelyeknek kiemelten fontos a gyartasi és logisztikai folyamatok
automatizalasa és optimalizadlasa. Ezzel szamottevé mennyiségli energiat és koltséget is
megtakaritanak. Az lizemen beliili logisztika sokszor még a nagyvallalatoknak is nehézségeket okoz.
Ha a belsé anyagmozgatast ¢16 munkaerd végzi, ez magas hozzaadott értéket jelent, de mellette
szamolni kell az ilizemen beliilli szallitdsi id6 novekedésével, vagy épp az anyagi haszon
csokkenésével is.

Az intralogisztikai folyamatok eredményességének fokozasara intelligens ¢és innovativ
megoldast nytjt a MiR-robotok alkalmazisa, amelyek koltséghatékonysagot, precizidt és
biztonsagot nytjtanak a felhasznalok szamara. A MiR-robotok az egészségiigyben szintén kivaléan
alkalmazhatok, mivel korhazi kdrnyezetben is biztonsagosan kozlekednek. A konnytli kezelhetdség
lehetové teszi, hogy orvosi segédeszkozoket szallitsanak egyik helyrdl a masikra, levihetik a
szennyest a mosodaba, vagy kivihetik az agytalat a korterembdl. Kénnyen belathato tehat, hogy a
MiR-robot ,,n6vérként” is megallja a helyét, szamos terhet levehet az alkalmazottak vallarol.
Koszonetnyilvanitas

A jelen dolgozatban bemutatott kutatdsi munka a 2017-1.3.1-VKE-2017-00031 — “Nagy
pontossagli burkolatvizsgald mérési technoldgia alapjainak kutatdsi programja” cimii project
tamogatasaval valosult meg.
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