Hiaba forradalmasitotta a konténer az aruszallitast, az egyes konténerek megrakodasa még mindig
dontden testi munka.

Méghozza nem is akarmilyen: lassu és megerdltetd. Ezt egyszertisitené az IRiS elnevezésii projekt, amelyben a
konténerek megrakasat és tiritését végzo robotokat fejlesztenek ki.

Az eziranyu kutatas és fejlesztés a brémai egyetemen zajlik a BIBA (Bremer Institut fiir Produktion und
Logistik)-intézet kozremitkodésével. Az IRiS-mozaikszo6 az Interaktives Robotiksystem zur Entleerung von
Seecontainern (tengeri konténerek interaktiv iiritése)-kifejezésbdl szarmazik, a projekt partnerei a BLG
Handelslogistik, a Schulz Systemtechnik és a Framos képadatfeldolgozé cég.

A harom évre sz016 kutatast a német kozlekedési és digitalis infrastruktaraért felelés minisztérium is tdmogatja
2,2 milli6 euréval, a digitalis kikotdtechnologidk fejlesztési programjan beliil. A program elsédleges célja a
kik6téi munkakdriilmények javitasa és a rakodasi folyamatok gyorsitasa. A fejlesztendd robotoknak a lehetd
legrovidebb id6n beliil tigy kell rendelkezésre allniuk, hogy a meglévo kikotdi infrastruktira megfeleld
atalakitasara nincsen sem forras, sem id6, igy annak jellemzden valtozatlannak kell maradnia. Ezért els6
lépésben a robotokat az emberi munkaer6 kiegészitéseként alkalmaznak, ennek fontos része az ember és robot
kozotti interakcios modulok 1étrehozasa, azaz a jellemz6é munkaatadasi helyzetek felmérése, tipizalasa, és a
robotok eszerint torténd programozasa.

A fejlesztés kezdeti fazisaban az emberi munkaer6 feladata a robotok munkajanak ellenrzése és a sziikséges
helyzetekben a beavatkozas. A fejlesztés felhasznalobarat alapelvei szerint az ellenérzést gyakorlonak nem kell
ismernie a programot és nem is kell a helyszinen tartozkodnia — a segitségnyujtas, beavatkozas egy kdzponti
vezérlbegységbdl is megtorténhet. Ezaltal minimalizalhatoak az tizemsziinetek — a nagy teriiletti
konténerkikot6kben sok id6t venne igénybe a helyszini beavatkozas —, amelyek egy ilyen 6sszetett rendszer
esetében nagyon koltségesek.

A rendszer szivét a konténer tartalmanak elemzése jelenti, ez hatarozza meg az alkalmazand6 rakodasi modszert.
Erre a célra a mesterséges intelligenciahoz kozelitd metodusok alkalmazhatok, itt 1ép kozbe a Framos-cég altal
fejlesztett képfeldolgozas. A prototipus megjelenése 2019-ben varhato, ez remélhetéleg megmutatja majd, hogy
milyen megbizhat6an helyettesitheti a gép az eddig kizarolag emberi munkafolyamat egyes lancszemeit.

A feladat érzékeltetéséiil:

A negyvenlabas szabvanyositott konténerek a tengeri szallitas alapelemei. Bels6 tere 12 méter hosszu, 2,3 méter
széles és 2,4 méter magas, tehat 65 kobméter és 26 tonna tomegi aru szallitasara képes. A rakodopalettakbol
1800 fér a konténerbe, ezek legalabb 35 kilogramm tomegitiek, elképzelhetd hat, hogy tavol a konténerkik6ték
gépesitett rakoddtereitl miféle embert probalo vilag talalhato. A robotok ebbdl a munkabol vallalhatnak 4t egyre
tobbet és tobbet.



