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POHLEDY BEZNEHO CLOVEKA

JAKE ZNATE ROBOTY?

- nejruzné&jsi roboti se objevuiji uz v kreslenych fimech pro nejmensi
- svet fantastiky a sci-fi (knihy, filmy, hry apod.)

- pomoc ,robotu" ve vyrobnich zdvodech vseho druhu

- domdaci a ostatni ,,robofti*




AUTOMAT - AUTOMATIZACE

AUTOMATY - zarizeni, stroje, které
automaticky (tedy samocinné) vykondavaiji
urCitou operaci, k jejimuz vykonavani byly
specificky (jednoucelové) navrzeny @
vyrobeny

nasazenim automatu se podstatné zvysila
produktivita prace a zmensila se zavislost
na lidské pracovni sile

ve vyrobeé se zvysila presnost, snizila se
zmetkovitost

AUTOMATIZACE - pouvtziti ridicich systému
(napr. reguldtory, pocitacy, snimacy) k
fizeni prUmyslovych zarizeni a procesu
automatizace snizuje potrebu pritomnosti
Clovéka pri vykondvani urCité Cinnosti




ROBOTIKA

ROBOT - zarizeni automaticky
reagujici na podnéty okoli a
soucasné na toto okoli zpétné
pUsobici, jinymi slovy je schopen
vnimat své okoli pomoci
senzory, zasahovat do néj,
pripadné si o ném vytvaret
vlastni predstavu.

Cesta k robotUm vede pres
automaty. Rozvoj robotd nastal
az v dobé€, kdy funkciridici
jednotky prevzal vhodny
pocitac.

ROBOTIKA - védni obor za
byvajici se vyzkumem a vyvojem
robotU

Ustalend definice pojmu ,,robot”
doposud neexistuje.




« Obecnost ainteligence vyzadovand u robota je zde vyuzivana
hlavné k orientaci v prostredi (napr. robotické vysavace Ci
sekacky travy).

« Podle definice je robot strojem pracujicim s urCitou mirou
samostatnosti, vykondvajici urcené ukoly, a to predepsanym
zpUsobem a pri riznych mirdch potreby interakce s okolnim
svetem a se zadavatelem.




1.

VYVOJ A ROZVO)

Ulehceni a nadhrada ¢lovéeka v namdhaveé praci — mechanizace
(nahrazeni sily Clovéka silou stroje), poté nastala dalsi etapa
Vylouceni namdahaveé, stale se opakujici a Umorné prace
pomoci postupné — automatizace (vliv primyslové revoluce —
zdroje sily)

Rozvoj a prohlubovani automatizace — nutnost ridici techniky a
komunikace




VYVOJ A ROZVO)

1. Integrovanirozsahlych vyrobnich linek — piné vyuziti vyhod
automatizace (vliv na zménu struktury zamestnanosti)

2. Rozvoj tzv. manipulatoru — oviddanych ¢lovékem pres
technické rozhrani

3. Dalsirozvoj smérem k robotice — siliné ovlivnén a podminén
rozvoj komunikacni techniky, pocitacu a rozvoje
kybernetiky




ZVLASTNI PRIKLADY AUTOMATU

Clovék je od pfirody tvor lenivy...




ické risté i modul
Meziplanetdrni a kosmické sondy a pnsv’ralvgkmlomo y
- dUraz na autonomnost, orientaci, pinéni Uko
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ROBOTICKA RUKA FIRMY LYNXMOTION
manipulator ALSDC-KT s rotaci zapésti WRU-HD




STAVEBNICE ROBOTICKE RUKY




STAVBA ROBOTICKE RUKY

Otocéna zakladna
- pripevnena na pevnou podlozku
- servo k otaceni celé ruky
- pripojeni fidici desky SSC-32

- drzdk k pridélani ramene

¢, ©




STAVBA ROBOTICKE RUKY

Rameno a loket

- pripevnéné k otocné zdakladné

- dveé serva




STAVBA ROBOTICKE RUKY

Rotace zapésti

- triserva

- Iristupné volnosti
- nahoru — dolU
- otaceni
- uzavirani celisti




STAVBA ROBOTICKE RUKY




PROGRAMOVANI - SOFTWARE RIOS

£ Lynxmotion RIOS $SC-32 ¥1.06 *** Connected (COM) *** Bl=.9
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nabidka pro programovdni pohybU robotické ruky
a spousténi jiz hotovych projektu



KALIBRACE ROBOTICKE RUKY
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OVLADANI ROBOTICKE RUKY

udaje o jednotlivych kloubech poloha ruky v souradnicovém systému

Hove by Joints
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OVLADANI ROBOTICKE RUKY

e Ny SPEEL | > Svirdni — otevirdni elisti
Pfepindni rychlosti ~{kaka ‘ E ‘ = |
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VYTVARENI PROJEKTU

Project

|LE-Demuﬂ1HTE *|

novy projekt

-~

smazani projektu

prejmenovani projektu

Sequence
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vlozeni nové
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vlozeni nové
sekvence mezi
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smazdni celé
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Step
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vlozeni nového kroku
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smazani vybraného kroku

prepsani vybraného kroku



PREHRAVANI PROJEKTU

| £ Lynxmotion RIOS S5C-32 V1.06 *** Connected (COM) *** e s

Cotioasin | | ypxmotion RIOS SSC-32 V1.06 7 Awa

i An=1.5ms , 7 Hel
Robotic Arm v =

Interactive

Operating

B ssca2

&5 Play ** Connected (COM) ™™
Project _ Outputs
LE - Demo 01 XYZ | F ‘b Play @ 0ff

Sequence Step 3 ) T Shutter

uuuuuzj 1 Pla_p| oooon: - TP - 7= release

=]

T
“met'nr' (T 3D Scan l_g_l Server .’ﬂ Client X Exit

Mone

Smooth

Torques
W
E 'mm
g =




PRAKTICKE UKOLY

- Mavani

- Otdceni zapéstim ‘
- Uchopeni a premisténi predmétu
- Stavba pyramidy |

- Uchopeni tuzky, psani pismen

- Dalsi dle viastni fantazie
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