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Historie manipulacnich roboti

Snaha o automatické vykonavani prace vedla ke konstrukci automatickych zafizeni naprosto
nepodobnych ¢lovéku, nicméné snaha vyrobit umélého Clovéka — robota provazi a zfejmé
bude provazet ¢lovéka jesté dlouhou dobu. Zndmé jsou mechanické napodobeniny ¢lovéka
Svycarskych mistr(i Piera a Henry Droz( z 18.
stoleti. Jejich automat pisar byl schopen psat
perem nékolik vét a velmi dobfe napodoboval
¢lovéka. Mechanické napodobeniny zvitat jsou
jesté starsiho data. Po véku mechaniky pfispéla
k vyvoji robotiky 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
nejznaméjsim ¢eskym slovem na svété. Dvacaté
a stoleti je velmi racionalni a zacinaji se objevovat
Obrdzek 1 Mechanicky pisaf [1] prvni praktické aplikace, které spadaji do

oblasti robotiky. Jsou to teleoperatory pro
manipulaci s radioaktivnimi a jinymi nebezpecnymi materidly (1940-1947). Pak uzZ jde vyvoj
velmi rychle. V roce 1949 je zahajen vyzkum numericky fizenych obrdbécich strojd. V roce
1961 je dan do provozu prvni pramyslovy robot UNIMATE u firmy General Motors v USA. V
roce 1968 je postaven mobilni robot Shakey vybaveny vidénim. V roce 1977 déva do prodeje
své velmi zdafilé roboty evropska firma ASEA. Po roce 1980 zacinaji byt prvni primyslové
roboty vybavovany pocitacovym vidénim, ¢idly hmatu a dalSimi prvky, které zatim spadaly do
oblasti vyzkumu umélé inteligence. V roce 1995 se
objevuje prvni chirurgicky roboticky systém Zeus pro
tzv. minimalné invazivni chirurgii. V roce 2000 predvadi
firma Honda svého humanoidniho robota ASIMO a
SONY predvadi své zooidy AIBO. V roce 2008 firma
FANUC Robotics zahdjila vyrobu nejvétsiho a
nejsilnéjsiho robota M-2000iA, ktery unese 1200 kg. V
roce 2011 byl do vesmiru vyslan prvni humanoidni
robot Robonaut R2B. [1]

Roboticka ruka

Manipulaéni roboti a robotické ruce se stale vice
pouZivaji v primyslu. Jejich vyhody jsou znaéné a ¢asto Obrdzek 2 Roboticky manipuldtor M-2000iA [1]
jiz nahrazuji lidskou praci. Manipulaéni roboti se

napfiklad rozdéluji podle poctu os otdcéeni, podle nosnosti, podle pracovniho prostoru, podle
typu ovladani, podle typu programu atd.. Konstrukéni robotické stavebnice jsou idedlni pro
stavbu prvni robotické ruky.

S robotem ze stavebnice VEX IQ mate moznost vyzkouset sestavit autonomni robotickou ruku
i robotickou ruku na dalkové ovladani.
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Odkazy na zajimava videa robotické ruky
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Stavba robotické ruky

Pro stavbu robotické ruky vyuzijeme pfirucku s navodem , Armbot 1Q“, ktera je pfilozena
v pfiloze, nebo je ke stazeni na odkazu umisténého ve zdrojich.

1)

Podle pfirucky ,Armbot IQ“ postavte zdkladnu celé robotické ruky. Postupujte podle
pracovnich bodu 1 az 38, které jsou oznaceny modrymi Cisly.

O

= TIP: Cervena &isla v pFiruéce znamenaji Gpravu stavby konstrukce robotické ruky.
Upraveny postup je na konci ptirucky ,,Armbot 1Q".

Takto vypada postavena konstrukce zaklady robotické ruky v pracovnim bodé 38.
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2)

Konstrukci robotické ruky doplnime o fidici jednotku VEX IQ a motory s pfevody pro nataceni
robotické ruky. Postupujte podle pracovnich bodd 39 az 65.

Q

TIP: Nezapomente pfipojit propojovaci vodice.

Takto vypada postavend konstrukce robotické ruky s fidici jednotkou VEX IQ a motory
v pracovnim bodé 65.

3)

Dale do konstrukce robotické ruky priddme konstrukci ramene s motory. Postupujte podle
pracovnich bodl 66 az 89. Na obrazku je vidét postavena konstrukce v pracovnim bodé 89.
Ndasledujici dva pracovni body 90 a 91 uvadéji, jak do konstrukce pridat motor k nataceni
ramene a jak jej pripojit k fidici jednotce VEX IQ na port 10.

0

TIP: Pracovni body 80 az 82 jsou oznaceny ¢ervené.
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4)

Konstrukci ramene robotické ruky doplnime o Celisti, aby robotickd ruka mohla manipulovat
s predméty. Postupujte podle pracovnich bodUl 92 az 117. Obrdazek zachycuje robotickou ruku
v pracovnim bodé 117.
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Nasledujici pracovni body 118 aZ 124 zachycuji doplnéni konstrukce robotické ruky o
dotykovou LED a o senzor barev umistény v Celistech robota.

O

T TIP: Nezapomerite pfipojit propojovaci vodi¢e na spravné porty.

5)

Druha kapitola pfirucky ,Armbot 1Q“ se vénuje pfidani dotykové LED a senzoru vzdalenosti do
konstrukce robota. Doplnte konstrukci podle pracovnich bodd 125 az 132. Po pfipojeni vodice
v poslednim pracovnim bodé je model robotické ruky hotov.

6)

Vyzkousejte ovladat robotickou ruku pomoci dalkového ovladani. Obrazek zobrazuje mozné
pohyby jednotlivych ¢asti konstrukce robotické ruky. Obrazek i s popisem najdete v pfirucce
,»Armbot IQ” na strané 49. VyuZzijte robotickou ruku k manipulaci s predméty.
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Programovani robotické ruky
K programovani robotické ruky vyuzijte prostfedi programu Modkit for VEX.
1)

Vytvorte ovlddaci program pro robotickou ruku s dalkovym ovladanim tak, aby bylo mozné
sbirat a manipulovat s pfedméty.

O

= TIP: PFi tvorbé programu dbejte na citlivost ovladani.

Prostor pro ndvrh programu

2)

Vytvorte program pro autonomni robotickou ruku, ktera premisti predméty, které detekuje
senzor vzdalenosti umistény v predni ¢asti konstrukce robotické ruky.

o

T TIP: Vyzkousdejte, jak velké predméty detekuje senzor vzdalenosti.

Prostor pro ndvrh programu
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3)

Vytvoreny program doplite tak, aby autonomni roboticka ruka rozeznala barvu predmétu.
Detekovany predmét bude umistén na zakladé rozeznané barvy.

Q

TIP: Senzor barev pracuje v nékolika rezimech.

Prostor pro ndvrh programu

4)

Odprezentujte postavenou robotickou ruku ostatnim spoluzakim. UkaZte jim vlastni feseni
programu. Do prezentovani zapojte vSechny ¢leny tymu.
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Co dal délat s robotickou rukou?

e \Vytvofte autonomni program pro robotickou ruku na premistovani predmétd
z jednoho mista na druhé. Pokud mate vice autonomnich robotickych rukou, vytvorte
okruh k pfemistovani predméta.

e Do konstrukce robotické ruky umistéte senzor méreni vzdalenosti tak, aby roboticka
ruka mohla vyhledavat predméty v pracovnim prostoru.

e Vymyslete novou konstrukci robotické ruky.

e Vytvorte novy program, aby robotickd ruka na papir napsala pomoci pera kratky text.

e Vytvorte novy program, aby roboticka ruka premistila sklenici s vodou.

® Sestavte konstrukci trenazéru pro manipulaci s micky. Inspiraci hledejte na obrazcich

nize, upravte konstrukci podle mnozstvi dilki stavebnice. Vytvorte ovladaci program

pro dalkové ovladanii pro autonomni robotickou ruku.
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