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Etho-robotics as ethologically inspired paradigm fothe interaction between humans
and intelligent systems

Prof. Peter Korondi

The main contribution of this project is to put theman-intelligent system interaction to a newpkdbically

inspired base. According to this new paradigm tttelligent system should not be molded to mimichhenan

being, and form human-to-human like (intra-speciesinmunication, but to follow the existing biologic
examples and form inter-species interaction. Thigagt selects the 20.000 year old human-dog oelaliip as a
model for the new paradigm, for the human- inteltigsystem interaction, as interaction of differgmecies.

We propose a mathematical model for human-dog tattaat behaviour. We have recognized that people fee
attachment to their specific personal articles.(mgbile phones, cars) but important marketing fieneould be
gained, if this human-to-device attachment could doenpleted to be mutual by the machine-to-human
attachment direction. In our ageing society remdisggnostic systems play important role, but paldidy
elderly people show difficulties in accepting newdamore complicated technological instruments. The
utilisation of our results would facilitate the aptance of these supervising and nursing remotgndsiic
systems creating loveable and human attached “simg&tor even more "someone".

Peter Korondi Computer and Automation Researchitiitst Hungarian Academy of Sciences, Budapest
University of Technology and Economics

Mechatronics in Tren¢in — history, present, future

Prof. Dr. Maga Dusan

Mechatronics in Tretin, as a study programme and a research area éa®fiieially started with establishment
of Faculty of Mechatronics (FM), Alexander Digk University of Tretiin (ADUT), in 1997. During the recent
13 years the faculty has grow up — including ndy ahe number of students (which led to changeaaifty
venue), but also the laboratory equipment, domestétinternational project and study programmesoAding
to these, the structure of the faculty, structurthe study programmes (with special attention gchatronics),
interest of students, laboratories and importativities of the faculty will be presented in thepea.

Prof. Dr.Maga Dusan Faculty of Mechatronics TnUAEfcin, Slovakia

Small home cogenerating unit
Zapoto¢ény Jan
Cogeneration is a combinated generation of eleatnit thermal energy in a cogenerating unit thathma gas
turbine or — as in our case — combustion enginge@erating units allow decentralized generatioelettric
energy and heat at high use of fuel. High efegtigitd small amount of air pollutants makes the negsting
unit a highly ecological source of energy.
Cogeneration is economical useful in premises wtterelectricity and heat is consumed continually.

This article desribes composition, use and econwfi@ small cogenerating 25 kW unit. The devicenégle of
a standard combustion engine and other componteattaite widely accesible.

Zapotany Jan Faculty of Mechatronics TnUAD Trencin, Skiga



Lagy szamitasi eljarasok a mechatronika szolgalaté&n

Prof. Dr. K6czy Annamaria

Napjainkra a megoldandé mérndéki feladatok soha r&ott mérték ids- és térbeli komplexitas ndovekedése
jellemzs. Ezzel parhuzamosan a feldolgozast egyre gyakralalzainformaciéggjtéssel egyidben, on-line
modon szilkséges elvégezni. A gyakorlati alkalmdzgetents részére a modell szemldletnegkdzelités
jellemz, amely kedvez lehetiséget nyujt a problémardl megletudasunknak a rendszerbe valé illesztésére.
A komplexitds novekedése és a feldolgozas soksdérkritikus volta miatt egyre gyakrabban utkdzik
nehézségbe a hagyomanyos informéacidkezelési ajards eszkdzok hasznalata. A megoldandd feladatok
méretével egyidéleg ugyanakkor a szamitastechnikai eszkdzok teijesiye is nagymeértékben megn
valamint megjelentek a hagyoméanyostol éltéj; gyors és intelligens eljarasok.

Az elbadas soran olyan intelligens és lagyszamitasi neddke épidl jelfeldolgozasi, képfeldolgozasi,
modellezési és informacidkezelési médszerek kekilmemutatdsra, amelyek megoldast kinalhatnak a, fent
komplexitasbol, diforrashianybdl, bizonytalansaghol és valodidejikodéstsl adddd problémakra és ezaltal
hatékony tAmogatast nydjthatnak kilonbdzérnoki, mechatronikai feladatok megvaldsitasahoz.

Prof. Dr. Kéczy AnnamariBMF Banki Donat Gépész és Biztonsagtechnikai Méirkak
(koczy.annamaria@bgk.bmf.hu)

Hidraulikus munkahengerek pozicionalasa elektroreabgiai szeleppel

Foldi Laszl6*, dr. Janosi Laszlé**

Hidraulikus rendszerek iranyitasara at, aramlasyésnasiranyité berendezéseket alkalmaznak. A hagygos
iranyitokészilékek mindegyike valamilyen résk&gremmel nikddik, igy természetesen mozgé alkatrészeket
tartalmaz. Elektro-reolégiai folyadék alkalmazadakehetség nyilik olyan hidraulikus aramlasiranyito
kialakitasara, amely nem tartalmaz mozg6 alkatkétzis kil§ villamos térrel szabalyozhat6 (elektro-reoldgiai
szelep). Az elektro-reoldgiai (ER) folyadékok wvitlas tér hatasara véltoztatjdk nyirészilardsaguliaten
dolgozatban négy aramlasiranyité (ER szelep) s&ggiel hidraulikus munkahenger pozicionalasanak
lehetiségét vizsgéljuk csiszomod szabélyozéassal. A datbaen felallitottuk a hidraulikus rendszer matekaiti
modelljét és megterveztik a szabalyozorendszektlaitott matematikai modell és szabalyozokoritsgével
végrehajtott szimulaciés kisérleteken keresztiisgdttuk a hidraulikus rendszer varhatdikidését kilonos
tekintettel a szabalyozas (pozicionalas)dséyi jellemasire.

Hydraulic cylinder positioning by electro-rheologial valve

Controlling hydraulic systems directional-, flowadipressure control valves are used. All of theveational
controllers are working with some orifice so theyntain moving elements. There is a chance to dpvelo
hydraulic flow control valve not containing any nioyg parts by applying electro rheological fluid amay be
controlled by external electric field (electro-rh@gical valve). The electro rheological (ER) flsidre changing
their shearing strength because of the effectaiftet field. In this paper the potentials of pimsitng hydraulic
cylinders by sliding mode control are investigatesing four different kind of flow control (ER) vas. The
mathematic model of the hydraulic system is setangd the control system is elaborated in this papbe
expected behavior of the hydraulic circuit was stigated by simulation experiments based upon the
mathematical model and the control circuit unithnat special regard of quality features of contpalsjtioning)
activity.
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Dr.-habil. Abraham Gyorgy és Paniti Imre

Egy Uj lemezalakitasi technika (egyedi gépjérmeplbgép-ipari termékek, gyogyaszati segédeszkdzokydle
implantdtumok gyéartdsara) az inkrementalis lemédi@s (ISF - Incremental Sheet Forming), aminek az
alkotéeleme a megmunkalészerszam, a szerszammegibghmegmunkalogép és a lemezmegfogd. Az
inkrementalis meleg lemezalakitast a szakirodalatéhan az egy oldalrdl tértémmegmunkalas keretein beldl
targyalja. A cikk attekinti és 6sszehasonlitja ddigi inkrementéalis meleg lemezalakitasi rendszetdkemutat
egy Uj, Iblégfavoval torténd inkrementdlis meleg lemezalakitasi médszert, valamészletesen kitér annak
vezérléstechnikai és kommunikaciés megvalésitasara.

Hot Incremental Sheet Forming with the cooperatiorof a manufacturing machine and a
manipulator

ISF (Incremental Sheet Forming) is a new sheet iftgntechnique (for the unique automotive and aantioa
industry, medical aid manufacturing and implants).

The parts of these ISF systems are the followiogning tool, tool holder, blank holder with a fatsp and the
manufacturing machine. The literature is dealinthwiie Hot Incremental Sheet Forming only in trenfes of
SPIF (Single Pint Incremental Forming).

This paper compares and gives an overview of thetioreed Hot Incremental Sheet Forming Systems, sheow
new Hot Incremental Sheet Forming method with tise of a hot air heating system and gives detailed
information about the realization of the controtlamommunication of the subsystems.

Prof. Dr.-habil. Abraham Gyoérgy*, Paniti Imre*
* Budapesti Miszaki és Gazdasagtudomanyi Egyetem, Mechatroniikaés Gépészeti Informatika Tanszék

Mechatronikai és robottechnikai projektek a korszeii gyartasautomatizalasban

Sz6ke Géza

A Mitsubishi Electric robotjait efssorban a kisebb munkadarabok gyors, pontos szére|émanipulalasara,
ellerdrzésére haszndljuk. Ennek ferllete hazai viszonylatban a gépjaipar beszallitéi kérében tortén
gyartasautomatizalas.

A hagyomanyos robotalkalmazasban a perifériavalilépitett robottal mindig fix poziciébdl vesszik al
darabot és mindig ugyanabba a pozicidba helyezzigkiik be.

A termékek egyre csokkéréletciklusa valamint az azonos berendezésen diyéetonékfajtdk ndveky szama
egyre gyakoribb atallast kovetel meg a gyartoagllat

A gyorsan valtoz6 igényekhez kell igazodnunk fl@igken valtoztathaté robotcellakkal.

Ennek egyik 6 terlilete az adagolas. Azéatldsban a robottal tori@radagolasra mutatunk be egy igéretes
fejlesztést.

A flexibilis robotcellak egy masik terilete a fettznalo altal tortéhprogramfelvétel.

A gyakran valtoz6 formak kdvetésében nem jarhagbnatbotprogramozé allandoé kozrékodése.

A felhasznalonak az az igénye, hogy programozéskan jartas kezélis tudjon Gj programok felvételével (j
terméket felvenni a gyartéasi programba. Ameldsban erre mutatunk be egy masik fejlesztésitiran
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