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Industrija 5.0

—"“automatizacija sa
dusom”

* ,Production hell” - Elon Mask (1 4.0)

* Industry 4.0 + ,,human touch” dodatak
masinama

* Povratak povjerenja u ¢ovjeka (‘society-
centric’):

* rjeSavanje problema, iskustvo,
intuicija

Tuzla, 10.11.2023.
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Prednosti kolaboracije ljudi
| robota

* Visoki nivo automatizacije

* Manje opterecenje zaposlenika
* Visoki kvalitet

* Maksimalna fleksibilnost
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Speech Command
Recognition

Body Motion Recognition

Predmet istrazivanja
u projektu

Hand Motion

* Kreiranje inovativne eksperimentalne
industrijske robotske celije za razlicite
sfere industrije

* Detekcija i klasifikacija materijala,
proizvoda i ljudi u industrijskom
okruzenju

* Razvoj kolaborativne inteligencije
servisnih robota: izbjegavanja sudara,
efikasne saradnje s predvidanjem i
prepoznavanjem putanja ljudi, namjera i
planova
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Cilj istrazivanja

* Razvoj inteligentnih sistema upravljanja, automatizacije HUMAN + MACHINE COLLABORATION

i robotizacije baziranih na novom pravcu ,,human-in- The Age of Artificial Intelligence
centric” pristup u industrijskom okruzenju:

* Unapredenje kvaliteta izvodenja zadataka
sortiranja, logistike, asembliranja u razlicitim = ) ﬂ T

sferama industrije (hrana, lijekovi, elektronika, \!l :
prenos tereta) koristenjem algoritama vjestacke - = 7
inteligencije

* Smanjenje fizickog i mentalnog opterecenja ¢
zaposlenika u industriji (bolja ergonomija radnog
mjesta)

* Promocija dostignuca BiH nauke u domenu
primjene tehnologija Industrije 4.0 i Industrije 5.0
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Multimodal

Unimodal Dataset Unimodal Representation Exiraction Represertation Fusion Classification
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* Istrazivanje algoritama vjeStacke inteligencije - ¥ 1 - | 0 Iy g
)4 H H B ¢ 9 ' . .
duboko ucenje, DL (ResNet, MobileNet, X : > e
EfficientNet-B3,...) i razvoj rjeSenja perception- ) )
action funkcionalnosti inteligentnog servisnog Deep Reinforcement Learning
robota
Ve . . % v . . .o p\‘ ction o,
e |straZivanje algoritama vjeStacke inteligencije - g;;,;;;,ao@:;gg - ﬂ
v . v JEI0ES 80t 8y R
duboko ucenje sa podrskom, DRL (DDPG, A2C, O30 ——
. « o v o . . o .o ! el Target
PPO,...) i razvoj rjeSenja kolaborativne inteligencije DU R A0
robota i ljudi |1' p Environment
* Simulacijsko i Edge Al rjeenje ‘
RGB lmags
Vision Module
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+ ROS Cliemt

Operator Tracking
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RS Client Intel Real Sense Camera Jetson Xavier NX
a —

oo
KUE:]:MR L o= - m ROS Master
woskies GO G wim | @ i

Nﬁ. YV PC Sunrise PC . Pl |
I}dobllc plalfor;n Robot am) : - Visualisahior
}

— Connection via USB 3.1 —— Internal Robot Connection
—= Conncction via Wi-Fi — ROS

Hipoteza
istrazivanja

,Vjestacka inteligencija i robotika potencijalno donose mnoge
prednosti kompanijama i proizvodnim industrijskim
procesima koji ih usvoje, kroz produktivnost i ostvareni profit,
ali i kroz kreiranje ergonomski i mentalno zdravijeg radnog
okruzenja za ljude.”
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Ocekivani
rezultati

* Doprinos Edge Al rjesenja
kolaborativnoj robotici u okviru
Industry 4.0 i Industry 5.0

* Novi nivoi ucinkovitosti,
produktivnosti i inovacija u
industrijskom okruzenju.
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