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Halrajok mozgasa segitheti a robotrajok
fejlesztéseét

A Science Robotics cimlapjara kerllt az a nemzetkdzi kutatas, amelyben Nagy Maté, a HUN-REN
Okoldgiai Kutatokdzpont és az ELTE kutatdja is részt vett. A zebrahalak rajmozgését vizsgald VR-
rendszer Uj megkozelitést adhat az autondm robotok iranyitasahoz.

A Science Robotics cimlapjara kerilt az a nemzetkozi kutatas, amelyben Nagy Maté, a HUN-REN
Okolégiai Kutatékdzpont Evoluci6tudomanyi Intézetének és az ELTE-nek a kutatdja is kézremdikodétt.
A tanulmany azt vizsgalta, milyen egyszer( viselkedési szabalyok alapjan képesek a zebrahalak
0sszehangoltan, rajpan mozogni, és hogyan hasznosithaték ezek az eredmények autoném
robotrendszerek fejlesztésében.

A kutatds a németorszagi Konstanzi Egyetem és a Max Planck Allatviselkedéstani Intézet vezetésével,
az ELTE és az MIT munkatarsainak részvételével késziilt. A Science Robotics a bécsi International
Conference on Robotics and Automation, vagyis ICRA konferencia alkalmabdl megjelent
kilonkiadasanak boritdjara valasztotta a kutatashoz kapcsolddd képet, amelyet Nagy Maté tervezett.

A biolégusokbdl és robotikai mérnékokbdl alldé kutatdcsoport egy olyan virtualis valdésag rendszert
fejlesztett ki halak szamara, amelyben az egyes zebrahalak valés idében, mesterségesen |étrehozott,
hologramszer( fajtarsakkal kerulhettek kapcsolatba. Ez lehetdvé tette, hogy a kutaték pontosan
szabalyozzak, milyen vizualis ingereket kapnak az allatok, és megfigyeljék, milyen informacidk
alapjan igazitjdk mozgasukat a tobbiekéhez.

Az eredmények szerint a zebrahalak rajmozgdsa meglepden egyszerl, mégis hatékony szabalyokkal
leirhatd. A kutatdk azonositottak egy természetes ,szabalyozasi torvényt”, amely alapjan az allatok
képesek kovetni egymast, 6sszehangolni mozgasukat és fenntartani a raj szerkezetét. Ez a
viselkedési algoritmus evollcids folyamatok soran alakult ki, és hatékony megoldast kinal a csoportos
mozgas eqgyik alapvetd problémajara.

A kutatas jelent6sége tulmutat az allati viselkedés megértésén. A csoport a zebrahalaknal feltart
szabalyokat robotautokon, drénokon és vizi jarmdveken is tesztelte. Az eredmények alapjan a halak
altal hasznalt egyszer( kélcsonhatasi szabalyok igéretes kiindulépontot jelenthetnek a jové autonom
robotflottainak irdnyitasahoz.

A munka jél mutatja, hogy az 6koldgiai és viselkedésbioldgiai kutatasok nemcsak a természet
mikddésének megértéséhez jarulnak hozza, hanem Uj technoldgiai megoldasokat is inspiralhatnak. A
kollektiv allati viselkedés vizsgalata segithet olyan rendszerek fejlesztésében, amelyek vezetd nélkili
jarmuvek, drénrajok vagy vizi robotok dsszehangolt mozgdasat teszik hatékonyabba.

A tanulmany a Science Robotics folydiratban jelent meg ,Reverse engineering the control law for
schooling in zebrafish using virtual reality” cimmel.

Nagy Matéval késziilt OKé! - Okoldgia érthetéen podcast sorozatunk jilius 10-én
megjelené adasaban tovabbi érdekességeket tudhatnak meg a témaval kapcsolatban.
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