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Motto

A robotika kiegészitve a mesterséges intelligenciaval egy

olyan terulet, amelyrdl sok legenda kering, sokan tul-,
sokan alabecsilik a lehet6ségeket.

Ez az el6adas nem tud, de nem is akar mindent tisztazni.

Tegyunk egy lepést egy tisztabb kép felé!
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Talalos kérdések

* Honnan szarmazik a robot elnevezés?

* Mit tekinthetink az els6 ember altal alkotott ,robotnak”?

* Hany éve vannak kozottink ezek az ember alkotta
robotok”?

Hozzavetbleges valasztasi lehetdsegek:
1, 10, 25, 50, 75, 100, 250, 500, 1000, 10000, 25000 éve
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Néhany alapfogalom



Robotok alaptipusai és alapveto feladataik

* Klasszikus 1pari robotok (0sszeszereles, ketrecbe zartan) ﬂ

* Mobil robotok, szellemkocsik (anyagmozgatas) A robot
kiszabadul a
* Onvezetd gépkocsik (balesetmentes kozlekedés) ketrecebol

* Kobot=kollaborativ robot (egylitt tevekenykedik az emberrel)J

* Rehabilitdcios robotok (résegités a nem vagy alig miikddo 1izomzatra)

\
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Szerviz/Kiszolgalo robotok (az emberek ¢letének megkonnyitése)

Szocialis/tars robotok (az emberek kozérzetének javitasa)




EUROPEAN UNION

»Az oroszlan kiszabadul a ketrecébol” el -
SAMA4ROB projekt (norvég partnerrel) B

Robot a ketrecben

< FsP

PersonalRoboftics

Kobot az elsé |épés a szerviz
robotok felé
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INT T 4 v 7T /34 X (haptikus eszk6z6k)

Sensor Glove 11DOF
(1990~1996)

Seﬁsor Glove 11
20DOF
(1995~2006)

Tele-Handshake L\Sensr Arm 7DOF
Device (1994~1996) (1997~2006)




Szerviz és szocialis robotok

ENJOY ROBOTICS

A Debreceni Egyetem egyuttmikodése az Enjoy Robotics Zrt-vel.




Mitol valik egy robot szocialissa?

Ha belepek a szobaba, ¢s azt
erzem, hogy koszonnom
kell a robotnak, és azt varom
tole, hogy koszonjon vissza,
majd keérdezze meg, hogy
nem zavar-¢, ha folytatja a
takaritast, vagy csendet
szeretnek.




Szocialis robotok ismervei

Onall6an mozognak, az emberi kozosségek tevékenységeibe
természetes modon kapcsolodnak be (nem keltenek zavart, nem
1gényelnek kiilonleges banasmodot), kommunikalnak és
egyittmikodnek az emberekkel.




Milyenek ne legyenek a robotok?

Borzongast kivalto,
lires tekintetu robot

A dolgok kedvesnek tlinnek,
ha valami apr6 emberszertit
vélunk benntik felfedezni, de
borzongast érziink, ha valami S
igazi embernek tiinik, de utdna V8
kideriil, hogy mégsem ember. =

Felismeres utan elidegenedés



A ,,borzongasok volgye” (Mori 1970)

A borzongasok vélgye Bl
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Talalos kérdések
Segitség: Ez Mikldsi Adam és Csanyi Vilmos etoldgus kérdése

* Mit tekinthetunk az els6 ember altal alkotott ,robotnak”?

*Hany éve vannak kozottunk ezek az ember alkotta
robotok”?

Hozzavetbleges valasztasi lehetbségek:
1, 10, 25, 50, 75, 100, 250, 500, 1000, 10000, 25000 éve




A kutya: Az elso ,tarsrobot” (mar 25 000 éve)

 Killonleges 6koldgiai/ szocialis statusz
I Funkciotol fuggb kinézet és viselkedés
* Egyedfejl6dés az ember tarsasagaban

* Emberhez hasonlo és attol eltéro viselkedésformak -Viselkedési
,mozaik”

* NEM versenytarsa az embernek, hanem egylttmikodd partner!

= kutya viselkedés mintait probaljuk szabalyokkal leirni és
robotokba épiteni.




Néhany szocialis interakcio
Koszonés (iidvozolés) gyerekeknek is ezt tanitjuk el0szor

A tévedhetetlenség mitoszanak leromboldsa

Szocialis figyelem fenntartasa (mindig a rendelkezésedre allok, de
ezzel nem akarlak zavarni)

Hatarozott magabiztossag kifejezése (nyugodtan bizd ram magad)
Szandékok kimutatasa
Erzelmek kifejezése szavakkal és szavak nélkiil

Kotodes (fontosak vagyunk egymas szamara)



Milyen érzései lehetnek egy robotnak?

Szamunkra ez egy irrelevans kérdeés, nem a robot érzelmeivel
akarunk foglalkozni.

A helyes kérdeés

Tud-e egy robot ugy viselkedni, hogy ugy tlinjon, mintha €rzésel
lennenek? Tud-e a viselkedésevel benniink erzelmet kivaltani?
Igen, ez az ami minket érdekel. Olyan szabalyokkal leirhato
viselkedés mintakat probalunk eltanulni a természettol,
amelyek szerethetové teszik a robotot.




Kutatasi iranyok



Van-e szerelem elso latasra, vagy az csak
fokozatosan alakul ki?

Rendszertechnika
1|><|1
0 0
Ez vezet a fuzzy halmazokhoz (kés6bb tanulunk réla)

Valtozasi folyamat:

Stimulalas, ingerek: 0j éimények (mérnokileg ez a bemendjel)

Erzelmi allapot: felejtés és megerdsités (mérnokileg ez az allapotegyenlet)
Kilsé megjelenés: szerelmes viselkedés (mérnokileg ez a kimendjel)



A k6t6dés matematikai modellezése "vstraci

Mért viselkedési valtozok:

pl.
Mennyi ideig
jatszik, var (gazda mellett,
ajtonal), felderit?
Hanyszor kezdeményez
érintést....

Az eredetileg az anya — gyermek kotodési tipusait vizsgaldo Ainsworth ,,Idegen
helyzet” teszt kutyakra atdolgozott verziojanak szabalyalapu leirasa
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Kotodés

Kritériumok (Rajecki et al)

1. A kotédési személy" megkiilonboztetése
(biztonsdgos menedék- secure base)

2. Preferencia a .kotédési személy” iranydba (kozelség
fenntartas)

3. Szepardciora valé érzékenység (specifikus
viselkedési valtozasok)

hidny esetén (pl. keresés, passzivitds stb.)
djra taldlkozdskor (lidvozlés)

Forras: ELTE Etoldgia Tanszék, Mikldsi Adam




Verbalis etologiai modellel (4 lehetséges
bels6 allapottal)

Inger: Inger:
nincs gazda Gazda elmegy van gazda

van idegen van idegen

Valtozasok leirasa

Gazda érkezik ldegen

érkezik

Rendszertechnika
tananyag diaja

Idegen érkezik
Viselkedés:

Valtozasok leirdsa

ldegen , Y
5 Testtaras, farokcsovalas . ) .
elmegy Valtozasok leirasa
Gazda elmegy
Inger: SZO0MOTU v3itozasok leirdsa Inger:
- , . van gazda
nincs gazda Gazda érkezik N &4
nincs idegen nincs idegen




00:00.00= no

00:08.75 -
00:03.88 -
0D:03.13 -
00:00.00 -
00:00.00 -

dog playing + ~
contact own -

contact own +

dog explores +

Simulation started.

Pause | | Stop |




'EtoMotor' — példa a szabalyokra

Ha a gazda kozel van €s az idegen tavol, akkor a stressz csokken.
Ha a gazda eldobta a labdat ¢€s a stressz kicsi, akkor a jatekkedv no.

Ha a jatékkedv elért a kiiszobszintet, akkor jatszani kezd.

* Ha a gazda nincs a szobaban, akkor a gazda hianya nd.
* Ha a gazda hianya eléri a kiiszobszintet, akkor az ajtohoz megy.

Kérdesek:
Mennyivel n6 vagy csokken? Hol vannak a kiiszobszintek?

Valasz:
Gépi tanulassal hangoljuk be a rendszereinket.



Behangolas a 21. szazadban

Bemeno adatok

ingerek Mért adatok Mérési adatbazis
Mérés/teszt — ) ,
— / Tobbszazezer adat

Tarolt mért
adatok

Tarolt bemend
adatok ingerek

. , Szimulalt adatok
Modellezés tobbszaz
paraméterrel a teljes —

adatbazison

A mért és szimulalt
eredmeények
0sszehasonlitasa

Modositott Paraméterek /hibét az adatbazis

paraméterek maddositasa a minden pontjara
hiba alapjan kiszamitjuk és
Osszesitjuk

Tobbszazezer
pontot sok
milliészor

szamitunk ki,

Pl. hegesztésnél




Mikor lesz pelenkazé robot?

Ha sikeruilne
gyakorlasként
tobbszazezer
embert sok
millidszor
bepelenkazni.



A repuldgepek stabilizalasa
kordbban 1s komoly mate-

B matikai kihivast jelentett. Ezt

Napjainkban a hétkoznapi
eszkozok stabilizalasara is
egyre tobbszor kell komoly
matematikal tudast hasznalni.
Tobb mérnoknek kell a

szabalyozaselmeletet  alkal-
mazni, mint kordbban.

a tudast korabban csak
kevesen ¢€s csak draga
eszkO0zOkben hasznaltak.

Okos-kanal Parkinson-korosoknak



Pelenkazé robotok

Diapenger

ZW279 Pro Intelligent
Incontinence Cleaning
Robot (Zuowei)

Diaper Changing Robot
2000 (Future Engineers)

Mit tud / mire j6?

Automata pelenkacserélo
gep: leszedés, Uj pelenka,
lemosas, szaritas. Alkalmas

babak és idosek
szamara. Diapenger+1

Inkontinens betegek
ellatasara szolgalo robot:
felismeri a
székletet/vizeletet, leoblit,
meleg levegbvel szarit,
fertotlenit. relivis.com+1

Tanulmanyi /
versenykoncepcio: képes
valtani pelenkat. Future
Engineers

Hol tart, mennyire
elérheto?

Fejlesztési / elorendelési
stadiumban. Szeles korben
nem kaphatd. Célozza kb. 2
perces

muveletidot. Diapenger

Valodi termeék
intézmeényi/hospice
kornyezetben
hasznaljak. relivis.com

Nem kereskedelmi termeék;
inkabb otlet, diakprojekt /
demonstracio. Future
Engineers



https://diapenger.com/?utm_source=chatgpt.com
https://diapenger.com/?utm_source=chatgpt.com
https://www.relivis.com/product-series/incontinence-cleaning-series/intelligent-incontinence-cleaning-robot/?utm_source=chatgpt.com
https://www.relivis.com/product-series/incontinence-cleaning-series/intelligent-incontinence-cleaning-robot/?utm_source=chatgpt.com
https://www.futureengineers.org/robotdesign/gallery/62903?utm_source=chatgpt.com
https://www.futureengineers.org/robotdesign/gallery/62903?utm_source=chatgpt.com
https://www.futureengineers.org/robotdesign/gallery/62903?utm_source=chatgpt.com
https://www.futureengineers.org/robotdesign/gallery/62903?utm_source=chatgpt.com

A matematika helyének atalakulasa

A szamitastechnikai eszkozok csokkend ara ¢&s novekvd
kapacitasa, olyan funkciok megjelenéset teszik lehetdve, amelyek
jelent0s matematikal tudds beeépitését teszik lehetove, akar
egyszerl, hetkoznapi targyak eseteén is.

A Mesterséges Intelligencia egyre tobb rutin feladatot old meg.

A matematika (az absztrakt gondolkodas) 0j szerepet kap a
meérnoki gyakorlatban

Kulcskérdés a szabalyozas



Ember-Robot Interakcié (HRI)

e Az id6szamitas szerinti felosztasa
 B. C. E. : Before Common Era, illetve Before Chat-GPT Era
e C.E.: Common Era, illetve Chat-GPT Era

* Felfogas szerinti felosztas
* Mérnoki ihletés( (a robotot gépnek tekintik)
 Bioldgiai ihletési (a robotot mesterséges fajnak tekintik)
e Eto-kommunikacié (ember-allat tipusu interakcién alapul, B. C. E. )
* Organikus HRI (ember-ember tipusu interakcién alapul, C. E. )

e Absztrakcios szintek
* Mozgas beprogramozasa
* Viselkedés betanitasa
Egy HRI akkor tekintheté O-HRI-nek, ha a robot képes verbalis és nonverbalis

kommunikaciora, és rendelkezik a megfelel6 pszichologiai jellemzékkel ahhoz, hogy
képes legyen ember-ember tipusu interakciora.



Klasszikus ipari robotok beprogramozasa

—a1 —ayily
1 cyids
0 dy+dy |
0 1 |




Finom mozgasokat csak minta alapjan tudunk betanitani

Norvég-magyar egyuttmuikodés Filmezésnél bevalt technika




Verbalis kommunikacio a 21. szazadban
felho technologia segitségével

Google’s
Speech -to- Text API

Cloud
Chat GPT

). . Google s
Text-to-Speech API

Debrecen, Campus Fesztival 2022

A szamitasok a felh6ben torténnek



A verbalis kommunikacio kutatasanak jovoje

Az altalanos verbalis kommunikaciot csak nagy tékével és
kutatoi létszammal rendelkez6 nagyvallalatok tudjak
érdemben kutatni, de vannak olyan kihivasok, amelyek a
személyre szabott kommunikacioban még szamunkra is
megoldhatok.
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A tévedhetetlenség mitoszanak lerombolasa

illusztracio

. Aszul6k is engedik
"= néha a gyerekeknek,
© . hogygy6zzenek ..




A viselkedés tokéletlenségének matematikai
modellezése
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Empatia matematikai modellezése
(Jov6ben| terv) illusztrécié

Hogyan tud egy robot

megvigasztalni? Latom szomoru vagy,
dntsd ki a szived

How are you feeling?

I feel sad.
In some ways I'm relieved,
which makes me feel quilty, too.

r




illusztracio

A szandék mutatasa

Az oroszlan ugrani készul ...
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illusztracio

Mikromozgasok a kozlekedésben

Alternative route signaled by stopping

. . before turning
Stationary Mobil

human robot

- == _-

o Stop point Stop point
Original before before
route turning turning

Alternative route signaled by drifting to

Alternative route not signaled before the side while maintaining direction

deviating from original route

—’—- I




Vizualis érzelemkifejezés mesterséges agenssel

Surprise

Starting state

Sadness

Neutral



A mesterséges agens dinamikai valtozasai

| 1 21 3 4 5 6] 7 8 9 107 11 12I 13}




NEUROTECH EU kuldetése

A NeurotechEU a neurotechnologian belll stratégiai kapcsolatokat biztosit a
kilonboz6 tudomanyagak kozott. Mddszerek, koncepciok, mesterséges rendszerek és
technoldgiak széles korld megvalositasara 6sszpontosit, amelyek célja az agy és a
viselkedés megértése, kolcsonhatasba |épése, javitasa, fejlesztése és kozvetlen
befolyasolasa.

Az NT stratégiai hidakat képez a klilonb6z6 tudomanyteriiletek kozott

e |degtudomany

* Orvostudomany

e Meérnoki tudomanyok

 Mesterséges intelligencia

e Kognitivtudomanyok

* Robotika

Ezenkivil kapcsolodik a filozofiahoz, a designhoz, az etikahoz és a joghoz.



Az agytol eredé
Az agyat segité technolodgiak
Az aggyal egyutt mikodo

NEUROPROSTHETICS

CLINICAL
NEUROINFORMATICS NEUROTECHNOLOGY
® ®

basic NEURUSGIENCE clinical
—_—
e
(= o
[ ]
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© — O
([ ]
s
NEUROROBOTICS — NEUROMETAPHYSICS
NEUROMORPHIC

COMPUTING



Thumb range of motion, Thumb’s tip

holder mechanism

Fingertip’s
holders

Finger's guiding
rod

ey |

T 1T T3
i\ 4
1

a side view of the thumb rehabilitation prototype's 3D CAD
assembly model. It mainly consists of a servo motor, motor holder,
motion transmission mechanism, and thumb tip holder. The whole
thumb rehabilitation design was secure and carefully mounted onto
the same rigid aluminium base that used to hold the other four
fingers entire mechanism from the other side. These help adjust
mechanism length to match various hand sizes and naturally
provide and/or follow the thumb motions.

3D CAD assembly top view, demonstrate the active ROM of the proposed system’s links.



EMG Recording Setup:

*Device: Shimmer3 EMG unit with Bluetooth
streaming [52], [53].

*Sensor Type: Surface EMG with gelled electrodes.

*Configuration: Bipolar with two channels: L
immer >

* Channel 1: Red & Brown electrodes. Yone & e e N
& ‘ W Reference
1% _‘T-fl’é’&trodgii{

* Channel 2: White & Black electrodes.

* Reference: Green electrode.
*Target Muscles: Fingers & thumb (flexor digitorum
superficialis & flexor pollicis longus) [54].
*Preparation: Skin cleaned and treated with alcohol
to reduce resistivity.
*Recording Specs: 512Hz frequency, 1000x gain.
Data sent to MATLAB via Bluetooth.
*Software: Realterm for sensor-MATLAB
communication [55], [56].

Figure 5: human-robot interaction and Shimmer EMG unit setup with the
finger rehabilitation robot.
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