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Gyengéd robotkart fejlesztett a Toyota

A Toyota Uj robotkarja puha, mint az emberi ujj, és ugyanugy képes tapintassal felismerni a
targyak alakjat - igaz, nem a szokvanyos médon.

Tulzas nélkil Gj korszakot nyithat az embereket segit6 robotok fejlesztésében az az
innovacié, amelyet a Toyota fejlett technolégiakkal foglalkozé kutaté intézete, a Toyota
Research Institute (TRI) mutatott be a napokban.

A Toyota hosszu évek 6ta dolgozik olyan robotok fejlesztésén, amelyek képesek
hatékonyan, megbizhatdéan gondjat viselni az egészségi allapotuk vagy életkoruk miatt
tamogatasra szorulé embereknek. Ennek fontos eleme, hogy a robotok képesek legyenek
biztonsagosan megfogni, felemelni, dtadni és atvenni targyakat. Napjainkban ez mar
részben megvaldsult: a Toyota a koronavirus-jarvany miatt elhalasztott tokiéi olimpiai
jatékokon mar élesben tervezte alkalmazni a személyes interakciéra képes T-HR3
humanoid robotot, illetve a mozgasukban korlatozott latogaték kiszolgalasara tervezett,
pontosan mandverezhetd fogdkarral szerelt Human Support (HSR) robotot.

Ez utébbi kamerak segitségével azonositja a céltargy méretét és helyzetét, nem
rendelkezik azonban tapintasérzettel, ami elengedhetetlen volna ahhoz, hogy ne csak
feladatokat tudjon végrehajtani, hanem biztonsagosan egyutt is m{ikédjon a gondjaira
bizott személyekkel - példaul olyan természetességgel tudjon dtadni nekik egy pohar italt,
mintha embertdl vennék at.

Erre kindl innovativ megolddst a Toyota Research Institute Uj fejlesztése, amelyben egy
rugalmas felllet véltja ki a fogékarok hagyomanyosan kemény felliletét. A projekt
Otletgazdaja és vezetdje, Alex Alspach olyan latexbuborékot illesztett a robot , ujjoegyeire”,
amely pont eléggé feszes ahhoz, hogy biztonsagosan meg tudja ragadni a targyakat, am
kelléen lagy ahhoz, hogy idomulni tudjon ezekhez a targyakhoz.

A baratsagos Soft Bubble Gripper (kb. [agy buborékos fogdkar) névre keresztelt
szerkezet ugyanis igy képes felismerni azokat: idegvégzddések helyett egy, a hdlyag
belsejében elhelyezett infravords (azaz teljes sotétben is mikdds) kamera figyeli a
latexfelllet alakvaltozasait, ebbdl kdvetkeztetve a robot ,kezében” tartott targy formdjara
és keménységére.

Ehhez a mérndkok egy surl pontmatrixot vittek fel a latexbuborék belsé felliletére; a
kamera a pontok egymashoz viszonyitott helyzetének valtozasabdl, a pontok, illetve az
azok kozotti, Ures szakaszok megnyulasabdl kovetkeztet a hdlyag kilsé felszinén
végbemend fizikai folyamatokra.

A projekt munkatarsai szerint a rendszer nagyjabdél egy masodperc alatt képes az adott


https://news.smartermedia.hu
https://news.smartermedia.hu/innovacio/gyenged-robotkart-fejlesztett-toyota

targy azonositasara. Ez nem sokkal lassabb annal, mint amikor a s6tétben vagy egy taska
mélyén tapogatézva megragadunk valamit, és tapintas alapjan kitalaljuk, mi van a
kezlinkben. Mivel a latex nemcsak rugalmas, de eredendéen tapad is, a robotnak elég
viszonylag csekély er6vel megragadnia azt, ami lehetévé teszi egy masik funkcié
megvaldsitasat.

Az ,optikai tapintasérzékel6” nemcsak a statikus, de a dinamikus eré6hatasokat
is képes észlelni, azaz regisztradlja a targy elmozduldsat. A mozgas iranyabdl pedig
lehet kdvetkeztetni arra, hogy a test kicsUszott az ujjak kozul, és le fog esni (mely esetben
a robot 0sszeszorithatja ujjait), vagy éppen a kiszolgdlt személy veszi ki a robot kezébdl, és
igy nemcsak el szabad, de el is kell engednie azt.

Természetesen a két véglet kozotti barmilyen helyzet elképzelheté: a Toyota Research
Institute altal kozzé tett videdban példaul a robot egy akaddalyhoz érinti, és annak
segitségével finoman elforgatja a fogdkarok kozott tartott targyat - ez a cselekvéssorozat,
amelyet mi, emberek gondolkodas nélklli tudunk végrehajtani, valdjaban az észleld és
mozgatd rendszerek rendkivil 6sszetett egylttmikodését feltételezi.

Egy masik példaban Ures borospoharakat helyez egymasra magabiztosan és gyorsan: egy
ember szamara megneheziti a feladat végrehajtasat a tudat, hogy térékeny eszkdzokkel
dolgozunk, a robotnak azonban teljesen mindegy, hogy milyen targyakat mozgat, csupan
programozasatél fligg, hogy milyen finoman vagy durvan kezeli azokat.

A harmadik teszt rendkivil nehéz volna egy hagyomdanyos, kameravezérelt robot szdmara.
A mosogatdba 6sszevissza bedobalt, hasonlé targyak koézll ugyanis ranézésre szinte
lehetetlen megallapitani, hogy melyeket kell a szelektiv kukaba dobni (PET-palack), és
melyeket a mosogatégépbe helyezni (bogrék), tapintassal ugyanakkor gyorsan
azonosithato a targy.

Szandékosan ilyen hétkoznapi, egyszerl feladatokkal tesztelik robotjukat a Toyotanal,
hiszen pontosan a mindennapi kihivasok leklizdésére szanjak. Mindez persze mit sem érne,
ha draga anyagokbdl, koltséges technoldgidkkal valdsitottak volna meg robotjukat, am azt
jelentds részben mar meglévé rendszerek (pl. kamera) felhasznalasaval épitették meg -
ami kUllénlegessé teszi, az a vezérl6 szoftver.

Arra mar csak a projekt kozben dobbentek ra a fejleszték, hogy megolddsuk nemcsak a
mukodést, de a tanuldst is eléseqiti. EQy kamera alapd, ,1até” robotot hosszadalmasan kell
megtanitani arra, hogy minden szogbdl felismerjen egy adott targyat. A ,tapinté” robotnak
ezzel szemben elég odaadni egy halomnyit az adott targybdl, és engedni, hogy jatsszon
vele: ismételten megfogja, megemelje, forgassa, letegye, leejtse azt - pontosan ugy,

ahogyan a gyermekek megismerik kdrnyezetuket.

Fotdk és vided: Toyota Research Institute

Forras: https://news.smartermedia.hu/innovacio/gyenged-robotkart-fejlesztett-toyota



https://youtu.be/2fIzF_gmWG0
https://news.smartermedia.hu/innovacio/gyenged-robotkart-fejlesztett-toyota

