Robotika, algoritmizalas, programozas

Bevezetés a robotikaba

Ebben a fejezetben robotok iranyitasaval, illetve progra-
mozasaval foglalkozunk. Megismerkediink a kapcsolodo
fogalmakkal, illetve dtismételjiik ezeket.

Bizonyara marte is lattal robotot, vagy hallottal réluk, lattad a filmekben, hiradasokban.
De vajon minden olyan eszkoz robotnak tekinthet6, amelynek a nevében szerepel a robot
sz8? Robot-e pl. a konyhai robotgép? Egyaltalan melyek azok a tulajdonsagok, amelyek
alapjan azt mondhatjuk egy eszkdzr6l, hogy robot? A kdvetkezékben ezzel foglalkozunk.

Feladat

Gylijtslik 6ssze, hogy eddigi tanulmanyaink és tapasztalataink alapjan

mit tudunk a robotokrél! irjuk ra egy cetlire egy (tényleg |étez8) robot

nevét! Egy masik cetlire pedig irjuk fel azt, hogy ez a robot milyen te-

vékenységet végez! Helyezziik el a cetliket a tabla megfeleld részein, z

és mondjuk el hangosan a tarsainknak a valasztasunkat! Ha mindenki ¥
végzett, beszéljiik meg, hogy milyen szempontok szerint lehetne cso- '-J e

portositani az 6sszegyUjtott robotokat, valamint a cselekvéseket!

A kozos Otletelés soran bizonyara sokféle eszkozt és tevékenységet sikeriilt 0sszegydj-
teni. Ezen tevékenységek lehetnek egyszertliek, de akar nagyon bonyolultak is. Ennek oka,
hogy a technoldgia fejlédésével a robotok is egyre tobbféle feladatot tudnak ellatni. Az
alapjan, hogy a robotok milyen jelleg(i feladatok ellatasara képesek, kiillonb6z6 generaci-
6kba sorolhatjuk éket.

Robotgeneraciok

Az els6 generacios robotok az 1960-as években jelentek meg, és egyszer(, példaul targyak
mozgatasaval kapcsolatos feladatokat oldottak meg. Ezeknek a robotoknak még nem vol-
tak érzékelGik, igy még nem tudtak a kérnyezetiik jellemzdire, valtozasaira reagalni. A ma-
sodik generacios robotok az 1970-es évekre jellemzdek, és ezek a robotok mar érzékelSk-
kel lettek felszerelve.




Feladatok

1. Gydjtsiik 6ssze kozosen, milyen kiilvilagbol szarmazé informaciokat érzékelhetnek a
szenzorok! Pl. hdmérséklet, testhé stb.

2. Otleteljiink azon, hogy a sajat iskolankban milyen feladatot lehetne rabizni egy masodik
generacios robotra! Alkossunk csoportokat, és tervezziink meg egy robotot! Gydjtsiik 6sz-
sze, hogy milyen érzékel6kkel kellene felszerelni a robotot, hogy elvégezhesse a feladatat!

A harmadik generacids robotok mar igen fejlettek, nemcsak szenzorokkal rendelkez-
nek, hanem sokkal okosabbak, mint az el6deik. Akar a korabbi tapasztalataik alapjan is
képesek tanulni (gépi tanulas), szabalyszeriiségeket megallapitani. Azt, hogy ilyen bonyo-
lult feladatokra is képessé valtak a robotok, a mesterséges intelligencia teriiletén elvégzett
kutatasok tették lehet6vé.
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2 .
Milyen méretii lehet egy robot?

A robotok nemcsak a tudasuk, hanem a méretiik szerint is nagyon valtozatosak lehetnek.
Vannak egészen pici (mikro- és nano-) robotok, amelyeket példaul az orvostudomanyban
alkalmaznak. Képesek lehetnek az emberi test keringési rendszerének feltérképezésére,
vagy akar gyogyszer eljuttatasara a test megfelel6 pontjaiba.

A nagyobb robotok kozé tartozik példaul az az auté méretli marsjaro robot, amelyet a
NASA 2011-ben bocsatott fel a Mars feliiletének megvizsgalasara. A robot annyira fejlett
volt, hogy a furdjaval mintat tudott venni a kézetekbol, azok 6sszetételét megvizsgalta, és
az adatok kiértékelése utan megallapitotta a kézetek korat.

Cselék

» Ipari robot egy sliteménygyarban » Robot a Mars bolygon (Curiosity marsjaro)

Feladatok

1. Vitassuk meg, hogy miért nagyon fontos elvaras az a marsjarotol, hogy 6nalléan képes
legyen a kutatasi feladatok elvégzésére? Miért nem elegend6 az, hogy a Foldrol iranyit-
jak a robot mozdulatait a mérnokok és kutatdk?

2. Gydjtsiik 6ssze, hogy melyik volt a legkisebb, illetve legnagyobb létezé robot, amit sajat
szemlinkkel vagy akar dokumentumfilmekben lattunk!



