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Robotika

Robotika — védeckd a technicka disciplina, kterd pomaha ¢lovéku fesit jeho problémy s ulehéovanim
prace a se zvySovanim produktivity prace. A to cestou vyuZiti technickych prostredk( jako vysledk
dusevni a rozumové cinnosti vynalezcl, konstruktérl a technik(. Robotika zasahuje do mnoha
védnich a technickych disciplin a vyzaduje hluboké vzdélani s Sirokym rozhledem. Robotika uzce

souvisi s elektronikou, mechanikou a vypocetni technikou.

Robot - stroj pracujicim s urcitou mirou samostatnosti vykondvajici uréené ukoly, a to pfedepsanym
zpUsobem a pfi rGznych mirach potreby interakce s okolnim svétem a se zadavatelem. Robot je
schopen vnimat své okoli pomoci senzord, zasahovat do néj, pfipadné si o ném vytvaret vlastni

predstavu.

Historie robotiky

Po celd staleti byla vétsina lidstva odsouzena k celoZivotni tvrdé a vyCerpavajici fyzické praci. Nejlépe
si to patrné uvédomime, kdyz se podivame do nékterého z muzei priimyslové revoluce (19. stoleti),
pfipadné do skanzenu. Po celodenni dfiné mohla byt ¢lovéku utéchou fantazie, ve které se dostaval
do svéta bytosti a stroju, které pracovaly za néj samy — automaticky. VétSinou snaha o automatické
vykondvani prace vedla ke konstrukci automatickych zafizeni naprosto nepodobnych Clovéku, ale

snaha vyrobit umélého clovéka — robota — provazi a ziejmé bude provazet Clovéka jesté dlouhou
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dobu. Tak, jak se vyvijela technika, mély prvni napodobeniny ¢lovéka (pfipadné zvifete) podobu

mechanickou.

Po véku mechaniky pfispéla k vyvoji robot( elektrotechnika. Rok 1920 je v robotice zasadnim
meznikem. Poprvé se objevilo slovo robot ve hie Karla Capka R.U.R. Slovo robot je tak dnes
nejznamé;jsim ceskym slovem na svété. Ve 20. stoleti se zacinaji objevovat prvni praktické aplikace,
které spadaji do oblasti robotiky, jsou to teleoperatory pro manipulaci s radioaktivnimi a jinymi
nebezpeénymi materidly. Pak uZz jde vyvoj velmi rychle. Vr. 1949 je zahdjen vyzkum numericky
fizenych obrabécich stroji. V r. 1961 je dan do provozu prvni primyslovy robot UNIMATE u firmy

General Motors.

Vr. 1964 jsou otevieny laboratofe umélé inteligence (Ul) na Massachutess Institute of Technology
(M.1.T.), Stanford Research Institute (S.R.l.) a dalSich institucich v USA. Maiji se zabyvat mj. vyuZitim Ul
v robotice. Vr. 1968 je postaven na S.R.l. mobilni robot Shakey vybaveny vidénim. V r. 1977 dava

do prodeje své velmi zdafilé roboty evropska firma ASEA.

Po roce 1980 zacinaji byt prvni primyslovi roboti vybavovani pocitacovym vidénim, ¢idly hmatu
a dalsimi prvky, které zatim spadaly do oblasti vyzkumu Ul. V r. 1995 se objevuje prvni chirurgicky
roboticky systém pro tzv. minimalné invazivni chirurgii. Vr.1997 je na Marsu vysazen robot

Sojourner.

K robotickému vyzkumu patfi také vyzkum dalkového fizeni strojli. Pri takovém ftizeni ziskava
operator vSechny informace o prostiedi, ve kterém se robot pohybuje ve formé vhodné pro smysly
Clovéka (zrak, hmat, sluch, cich, chut), takize ma dojem, Ze je skutecné v prostiedi, které obklopuje
robota. Ovladani robota ma byt stejné dokonalé, operator prosté provadi totéz, co by délal, kdyby

opravdu v prosttedi byl. Takto fizeny robot by mohl vyznamné pomadhat hasi¢lim a zachranarim.

Zakladni zakony robotiky tak, jak je definoval spisovatel Issac Asimov jiz v r. 1950 v knize Ja robot

(1, Robot).

e Robot nesmi ubliZit ¢lovéku nebo svou necinnosti dopustit, aby ¢lovéku bylo ublizeno.

e Robot musi uposlechnout prikazi ¢lovéka, kromé pripadl, kdy tyto pfikazy jsou v rozporu
s prvnim zadkonem.

e Robot musi chranit sdm sebe pfed zni¢enim, kromé pfipad(i, kdy tato ochrana je v rozporu

s prvnim nebo druhym zakonem.
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Tyto zdkony, ikdyz jsou definovany spisovatelem sci-fi literatury, by mél ctit kazdy vyzkumnik

a konstruktér v oboru robotiky.

Rozdéleni robotu

Manipulacni zatizeni typu robotl mohou byt rozdéleny podle riznych kritérii — poétu stupnt volnosti,
kinematické struktury, pouZitych pohonil, geometrie pracovniho prostoru, pohybovych
charakteristik, zplQsobu Fizeni, zplsobu programovani, aj. Historicky prvni rozdéleni byla postavena
na vyvoji definice robotu, kterd se zpocatku zaméfila na odlisnosti manipulator( a robot( z hlediska

fizeni a programovani.

e Manipulator (pripadné jednoucelovy manipuldtor, manipulator s pevnym programem, apod.).
e Synchronni manipulator.

e Robot (manipuladtor s pruznym programem).

e Adaptivni robot (robot reagujici na zmény pracovni scény).

e Kognitivni robot (robot s urcitou — ale blize nedefinovanou — mirou umélé inteligence).

Rozdéleni podle technickych kritérii

e Poétu stupnt volnosti robotu:
o Univerzalni robot — se 6 stupni volnosti, jednozna¢né vymezujici v kartézském soufadném
systému polohu a orientaci objektu manipulace.
o Redundantni robot — s vice nez 6 stupni volnosti, vyuZivajici vétsi volnosti k obchazeni

prekazek, nebo k pohybu ve stisnéném prostoru provadéjici montdz prvkd v roviné.

e Podle kinematické struktury:
o Sériové roboty — s otevienym kinematickym rfetézcem manipuldtoru
o Paralelni roboty - s uzavienym kinematickym retézcem manipulatoru.

o Hybridni roboty — kombinujici oba typy fetézcu.

e Podle druhu pohond, s pohony:
o Elektrickymi.
o Hydraulickymi

o Pneumatickymi.
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V soucasnosti pocetné jednoznacné prevazuji konstrukce PRaM s elektrickymi pohony. Pokud jsou
pozadovany vysoké nosnosti, pouZivaji se hydraulické pohony a pro vysoké rychlosti pneumatické
pohony.
e Podle vykonavanych ¢innosti a oblasti nasazeni:
o Pramyslové roboty — uZivané pfi ¢innostech spojenych s vyrobou riznych produkta.
o Servisni roboty — uZivané pfi obsluznych Cinnostech, bud humannich (zdravotnictvi, domaci
prace, aj.) nebo v priimyslu, ¢i sluzbach (stavebnictvi, hlidani objektd, adrzba, aj.) A vzhledem
k poptavce po automatizaci stale novych segmentd sluzeb je dan prfedpoklad dlouhodobého

rozvoje této techniky. Typicka pro servisni roboty je jejich mobilita.

e Podle geometrie pracovniho prostoru:
o Kartézské.
o Cylindrické.
o Sférické.
o Angularni.
e Podle kompaktnosti konstrukce a funkéni autonomnosti pohybovych jednotek robott

o Univerzalni.

o Modularni (modulové).

Otazky a ukoly pro zopakovani uciva

Co je robotika?
Co je robot?

Popiste zakladni typy robotd?

AW oe

Popiste dlivody zavadéni robotu do prliimyslové praxe?
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