
Mí¾niky robotiky

Za prvý náznak urèitého druhu robotiky mo�no pova�ova� u� ob-
dobie starovekých Egyp�anov a Grékov, ktorí uctievali rôznych bo-
hov, ale pri kon�truovaní ich sôch si boli dos� podobní. Pomocou
vedomostí z mechaniky vedeli da� týmto sochám �ivot a tvrdili, �e
ich pohyby boli èinmi bohov.

V 18. storoèí sa v Európe vyrábali na zábavné úèely mechanické
bábky (automaty), ktoré boli skon�truované zo spojov a hriade¾ov
a riadené rotujúcim bubnovým konvertorom.

Ïal�í významný pokrok v technológii urobil v roku 1801 Joseph
Maria Jacquard. Objavil automatické �ahacie krosná. �ahacie
krosná pracovali na princípe dierovacích kariet a pou�ívali sa na
riadenie �ahania vlákna v textilných továròach. Tieto krosná boli
vôbec prvým zariadením, ktoré bolo schopné uchova� program
a riadi� mechanizmus.

V 19. storoèí urobil v poèítaèovej technológii najväè�í krok anglic-
ký vynálezca Charles Babbage. Veril, �e doká�e zostroji� poèítaèo-
vý stroj. Poèítaèový stroj musel pod¾a neho pozostáva� zo �tyroch
k¾úèových elementov, ktoré v�etky poèítaèe vy�adujú:
1. vstupné zariadenie,
2. pamä�,
3. CPU (central processor unit),
4. výstupné zariadenie.
Po mnohých rokoch sa mu v�ak podarilo zostroji� len stroj, ktorý
poèítal èíslice na �es� desatinných miest.

Názov pre robotiku, pou�ívaný celosvetovo, dal tomuto odvetviu
u� v roku 1921 èeský spisovate¾ Karel Èapek vo svojej hre RUR
(Rossum's Universal Robots). V hre vystupujú stroje podobajúce
sa èloveku, ale pracujúce dvakrát �a��ie ne� èlovek. Vzbúria sa, za-
bijú svojich tvorcov a chcú ovládnu� svet. Slovo robot oznaèuje
stroj �na prácu� a je odvodené od slova robota.

Významný prínos do robotiky zaviedol aj spisovate¾ sci-fi, Isaac
Assimov, v roku 1950 sformulovaním troch zákonov robotiky.
� Prvý zákon: Robot nikdy neublí�i èloveku, ani nepripustí, aby sa

èloveku ublí�ilo.
� Druhý zákon: Robot musí plni� príkazy èloveka, ak to nie je

v rozpore s pravidlom è. 1. Inými slovami � robot nemô�e splni�
príkaz, aby ublí�il èloveku.

� Tretí zákon: Robot musí chráni� svoju existenciu, ak to nie je
v rozpore s pravidlami è. 1 a 2.

Za zaèiatok robotickej éry sa v�eobecne pova�uje rok 1954, keï ná-
vrhár George Devol patentoval prvý manipulátor so spätnou pa-
mä�ou. Úmyslom Georga Devola bolo uskutoèni� mimoriadnu úlo-
hu, ktorá pozostávala z riadeného pohybu z jedného miesta na
druhé. Trvalo pä� rokov, kým sa mu podarilo preda� prvého robo-
ta, známeho ako PUMA (Programmable Universal Machine for
Assembly). V roku 1960 George Devol svoj patent predal spoloè-
nosti Condec, ktorá zaèala so zdokona¾ovaním robota. Dva roky po
prevzatí in�talovala prvého robota spoloènos� General Motors na
jednu zo svojich montá�nych liniek. Neskôr urobila spoloènos� naj-
väè�iu objednávku na roboty v histórii (v rozsahu a� 66 robotov).

Roboty v priemysle

Robot je zariadenie schopné vykonáva� urèitý rozsah èinností.
Vo¾ba jeho pohybov je realizovaná pomocou softvéru, rôznych ria-
diacich signálov (elektronicky, pneumaticky, hydraulicky) alebo
dokonca mechanicky. Dnes sú v�etky priemyselné roboty riadené
preva�ne softvérovo.

Podstupòom priemy-
selných robotov sú tzv.
manipulátory. Manipulaèné zariadenia sa popri pomocných a do-
plnkových funkciách podie¾ajú na priamej realizácii väè�iny tech-
nológií, napr. v rámci riadených pohybov s nástrojmi. Princípom
manipulácie je riadená zmena polohy objektu v priestore. Poloha
objektu je urèená jeho pozíciou a orientáciou. Z h¾adiska spôsobu
riadenia èinnosti rozli�ujeme manipulátory s ruèným riadením,
s pevným programom a s pru�ným programom.

Manipulátory s ruèným riadením nemajú auto-
matický riadiaci systém. Sú riadené èlovekom,
a to priamo alebo na dia¾ku. Príkladom sú jed-
noduché manipulaèné prostriedky vo výrobe
a v skladoch, kde nahrádzajú fyzicky namáhavú
prácu èloveka, alebo manipulaèné zariadenie,
pomocou ktorého mo�no vylúèi� èloveka z ne-
bezpeèného alebo �a�ko dostupného prostredia.
Takéto zariadenia � teleoperátory � pracujú na
základe in�trukcií operátora prená�aných na dia¾ku. Vyskytujú sa
napr. v prevádzkach s vysokou teplotou, radiáciou, v håbke pod

morskou hladinou, prípadne v kozmickom pries-
tore.

Manipulátory s pevným programom sú vybave-
né automatickým riadiacim systémom, av�ak
zmena programu nie je mo�ná operatívnym zá-
sahom do �truktúry riadiaceho systému. Sú
vhodné pre situácie v prevádzkach, ktoré sa èas-
to nemenia.

Manipulátory s pru�ným programom sú riadené automatickým
riadiacim systémom a program ich èinnosti je mo�né rýchlo a ope-
ratívne meni�. Do tejto kategórie patria aj priemyselné roboty vy-
bavené senzormi, ktorých pôsobením sa koriguje, modifikuje vlo-
�ený program èinnosti pod¾a zmien v pracovnom prostredí.

Robotické riadenie vyu�ívajú aj indukèné alebo laserom navádzané
bezobslu�né vozidlá, tzv. robocary. Pod¾a vyhotovenia a nadstav-
by sa vyskytujú ako vysokozdvi�ný variant, univerzálny nosiè, me-
dzioperaèný odoberací/odovzdávací modul a pod. Pracujú v logis-
tickom systéme. Sú rie�ené ako 4-kolesové indukèné vozíky
s dvomi hnacími a s dvomi hnanými kolesami. Mô�u jazdi� dopre-
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Roboty majú pôvod
v Èeskoslovensku
V druhej polovici 20. storoèia nastal ve¾mi rýchly technický pokrok. Výnimkou nie sú ani stroje
èi zariadenia, ktoré pomáhajú èloveku pri rôznych príle�itostiach. Mnoho výskumných pracovníkov
vo vedeckých laboratóriách sa intenzívne zaoberá novými a novými mo�nos�ami a prínosmi
v oblasti robotiky. Roboty sa vyu�ívajú ve¾mi intenzívne najmä v priemysle, èi kozmonautike,
ale niektoré nám mô�u pomáha� i v domácnosti a niektoré slú�ia dokonca i na zábavu.
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du, dozadu a otáèa� sa okolo osi. Riadenie robo-
carov sa vykonáva na základe elektrickej dife-
rencie otáèok hnaných kolies. Napájanie v�et-
kých riadiacich, výkonových obvodov je
zabezpeèené z batérie. Riadiaci systém roboca-
rov je realizovaný mikropoèítaèom, pomocou
ktorého sa riadia vlastné dopravno-manipulaèné
èinnosti. Bezpeènostný systém je zlo�ený z elek-
tromechanickej protikolíznej ochrany na obidvoch stranách robo-
caru, z boènej protikolíznej ochrany, havarijných stop-tlaèidiel a zo
zvukovej i svetelnej signalizácie.
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