Roboty maju

povod

v Ceskoslovensku

V druhej polovici 20. storodia nastal velmi rychly technicky pokrok. Vynimkou nie si1 ani stroje

¢i zariadenia, ktoré pomadhaja ¢loveku pri roznych prilezitostiach. Mnoho vyskumnych pracovnikov
vo vedeckych laboratériach sa intenzivne zaobera novymi a novymi moznostami a prinosmi

v oblasti robotiky. Roboty sa vyuzivaju velmi intenzivne najmi v priemysle, ¢i kozmonautike,

ale niektoré nam mé6zu pomahat i v domacnosti a niektoré slizia dokonca i na zabavu.

MiPniky robotiky

Za prvy naznak urcitého druhu robotiky mozno povaZovat uz ob-
dobie starovekych Egyptanov a Grékov, ktori uctievali roznych bo-
hov, ale pri konstruovani ich soch si boli dost podobni. Pomocou
vedomosti z mechaniky vedeli dat tymto socham Zivot a tvrdili, Ze
ich pohyby boli ¢inmi bohov.

V 18. storo¢i sa v Eurdpe vyrabali na zdbavné ti¢ely mechanické
babky (automaty), ktoré boli skonstruované zo spojov a hriadelov
a riadené rotujicim bubnovym konvertorom.

Dal§i vyznamny pokrok v technoldgii urobil v roku 1801 Joseph
Maria Jacquard. Objavil automatické tahacie krosnd. Tahacie
krosnd pracovali na principe dierovacich kariet a pouZivali sa na
riadenie tahania vlakna v textilnych tovarnach. Tieto krosna boli
vObec prvym zariadenim, ktoré bolo schopné uchovat program
a riadit mechanizmus.

V 19. storo¢i urobil v pocitacovej technoldgii najviacsi krok anglic-
ky vynélezca Charles Babbage. Veril, Ze dokazZe zostrojit poc¢itaco-
vy stroj. Pocitacovy stroj musel podla neho pozostavat zo Styroch
klucovych elementov, ktoré vSetky pocitace vyzaduji:

1. vstupné zariadenie,

2. pamit,

3. CPU (central processor unit),

4. vystupné zariadenie.

Po mnohych rokoch sa mu v$ak podarilo zostrojit len stroj, ktory
pocital ¢islice na Sest desatinnych miest.

Nazov pre robotiku, pouzivany celosvetovo, dal tomuto odvetviu
uz v roku 1921 cesky spisovatel Karel Capek vo svojej hre RUR
(Rossum’s Universal Robots). V hre vystupuju stroje podobajuce
sa ¢loveku, ale pracujuce dvakrat tazsie nez ¢lovek. Vzburia sa, za-
biju svojich tvorcov a chcu ovladnut svet. Slovo robot oznaduje
stroj ,,na pracu“ a je odvodené od slova robota.

Vyznamny prinos do robotiky zaviedol aj spisovatel sci-fi, Isaac

Assimov, v roku 1950 sformulovanim troch zakonov robotiky.

e Prvy zakon: Robot nikdy neubliZi ¢loveku, ani nepripusti, aby sa
¢loveku ublizilo.

e Druhy zdkon: Robot musi plnit prikazy ¢loveka, ak to nie je
v rozpore s pravidlom ¢. 1. Inymi slovami — robot neméze splnit
prikaz, aby ubliZil ¢loveku.

e Treti zakon: Robot musi chranit svoju existenciu, ak to nie je
v rozpore s pravidlami ¢. 1 a 2.

Za zaciatok robotickej éry sa vSeobecne povazuje rok 1954, ked na-
vrhar George Devol patentoval prvy manipuldtor so spitnou pa-
métou. Umyslom Georga Devola bolo uskuto¢nit mimoriadnu tlo-
hu, ktord pozostavala z riadeného pohybu z jedného miesta na
druhé. Trvalo pit rokov, kym sa mu podarilo predat prvého robo-
ta, znameho ako PUMA (Programmable Universal Machine for
Assembly). V roku 1960 George Devol svoj patent predal spolo¢-
nosti Condec, ktora zac¢ala so zdokonalovanim robota. Dva roky po
prevzati instalovala prvého robota spolo¢nost General Motors na
jednu zo svojich montaznych liniek. Neskor urobila spolo¢nost naj-
vicSiu objednavku na roboty v histérii (v rozsahu aZ 66 robotov).

Roboty v priemysle

Robot je zariadenie schopné vykonévat urcity rozsah cinnosti.
Volba jeho pohybov je realizovand pomocou softvéru, roznych ria-
diacich signalov (elektronicky, pneumaticky, hydraulicky) alebo
dokonca mechanicky. Dnes st vSetky priemyselné roboty riadené
prevazne softvérovo.

Podstupiiom priemy-
selnych robotov su tzv.
manipulatory. Manipula¢né zariadenia sa popri pomocnych a do-
plnkovych funkciach podielaju na priamej realizacii vi¢Siny tech-
noldgii, napr. v ramci riadenych pohybov s nastrojmi. Principom
manipuldcie je riadena zmena polohy objektu v priestore. Poloha
objektu je uréena jeho poziciou a orientaciou. Z hladiska sp6sobu
riadenia ¢innosti rozliSujeme manipulatory s ruénym riadenim,
S pevnym programom a s pruZnym programonmn.

Manipulatory s ru¢nym riadenim nemaja auto-
maticky riadiaci systém. Su riadené ¢lovekom,
a to priamo alebo na dialku. Prikladom su jed-
noduché manipula¢né prostriedky vo vyrobe
a v skladoch, kde nahradzaju fyzicky namahava
pracu Cloveka, alebo manipula¢né zariadenie,
pomocou ktorého mozno vylacit ¢loveka z ne- |
bezpec¢ného alebo tazko dostupného prostredia.
Takéto zariadenia — teleoperatory — pracuju na
zaklade in$trukcii operatora prenasanych na dialku. Vyskytuju sa
napr. v prevadzkach s vysokou teplotou, radidciou, v hibke pod
morskou hladinou, pripadne v kozmickom pries-
tore.

| Manipulatory s pevnym programom su vybave-

né automatickym riadiacim systémom, avSak
zmena programu nie je mozna operativnym za-
sahom do $truktury riadiaceho systému. Su
vhodné pre situdcie v prevadzkach, ktoré sa ¢as-
to nemenia.

Manipulatory s pruznym programom su riadené automatickym
riadiacim systémom a program ich ¢innosti je mozné rychlo a ope-
rativne menit. Do tejto kategdrie patria aj priemyselné roboty vy-
bavené senzormi, ktorych posobenim sa koriguje, modifikuje vlo-
Zeny program ¢innosti podla zmien v pracovnom prostredi.

Robotické riadenie vyuZivaju aj indukéné alebo laserom navadzané
bezobsluzné vozidla, tzv. robocary. Podla vyhotovenia a nadstav-
by sa vyskytuju ako vysokozdvizny variant, univerzalny nosi¢, me-
dziopera¢ny odoberaci/odovzdavaci modul a pod. Pracuju v logis-
tickom systéme. Su rieSené ako 4-kolesové indukéné voziky
s dvomi hnacimi a s dvomi hnanymi kolesami. M6zu jazdit dopre-
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du, dozadu a otacat sa okolo osi. Riadenie robo-
carov sa vykonava na zaklade elektrickej dife-
rencie ota¢ok hnanych Kkolies. Napdjanie vset-
kych riadiacich, vykonovych obvodov je
zabezpelené z batérie. Riadiaci systém roboca-
rov je realizovany mikropocitatom, pomocou
ktorého sa riadia vlastné dopravno-manipula¢né
¢innosti. Bezpec¢nostny systém je zloZeny z elek-
tromechanickej protikoliznej ochrany na obidvoch stranach robo-
caru, z bo¢nej protikoliznej ochrany, havarijnych stop-tlacidiel a zo
zvukovej i svetelnej signalizacie.
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