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Podklady k usporadani fidicim systémum i fizeni manipulatorti a
robott

U fidicich systému uréenych pro fizeni manipulator( a robotd je dllezité definovat na jakém
technickém principu bude manipuldtor nebo pracovni robot postaven. Slovo ROBOT ma vice
vyznam{ (nejen v literatufe: nebot pojem ROBOT zavedl &esky spisovatel Karel Capek jiz
v roce 1920 v divadelni hfe Rosums Universal Robots — R.U.R). Pfedstavit si robota je véc
slozita (kazdy ma jiny ndzor a pohled), ale z technického hlediska se jednd o automatické
manipulacni zafizeni, které je libovolné programovatelné v celém svém pracovnim prostoru.
ROBOT se vlastné lisi od , ostatnich” manipulacnich mechanism( pouze v Urovni jeho fizeni.
V literature se téZ uvadi zkratka PRaM — Primyslové Roboty a Manipulatory.

Rozdéleni PRaM

Rozdéleni manipulatorl a robotd nebo Iépe "manipulacni techniky", je odvislé od
pozadované funkce, technickém provedeni, aplikacnich moznostech, Urovné fizeni, urovné
autonomnosti, apod. Lze proto manipulacni techniku rozdélit na dvé zakladni kategorie a to
jednoucelovou (kde je definovdna omezenymi pohybovymi moZnostmi, druhu a drovni
fizeni, konstrukénim provedenim a pohony korespondujici se zafizenimi a pouZivanou
technologii) a univerzalni (kde je definovana viceucelovost s moznosti prizpisobeni riznym
technologiim). Volba mezi kategorii jednoucelovou a univerzalni vychazi z celkového
pozadavku na technologie, pracovisté atd., s respektovanim technické i ekonomické stranky.

Manipulaéni zafizeni (PRaM)

Jednoucelové Univerzalni
| | | |
Podavace Synchronni Programovatelné Synchronni Programovatelné
| | |
Pevny program Proménlivy program Adaptivni roboty Kognitivni roboty

Obr. 1 Blokové zobrazeni rozdéleni manipulaéni technicky

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo¢tem Ceské republiky.
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Zakladni popis jednotlivych typu

Jednoucelové zafizeni:

Podavacde — tyto zafizeni lze definovat jako velmi jednoduché a jednoucelové manipuldtory,
které diky svému reSeni maji velky vyznam pro automatizaci technologickych procesu. Jsou
soucasti technickych zafizeni a to vCetné fizeni (jsou Fizeni pfimo strojem) i odvozeného
pohonu.

Obr. 2 Vnitini usporadani podavace papiru tiskarny [10]

Synchronni i Programovatelné — jsou tyto typy jednoucéelovych manipuldtord hodné
podobné uvedenym typim u univerzalnich robotd a manipulatorli. Proto je pouZito
vysvétleni tématu na oblastech u univerzalnich PRaM.

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo&tem Ceské republiky.
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Univerzalni zafizeni:

Synchronni (tzv. teleoperatory) — jsou manipuldtory bez samostatného pocitacového fidiciho
systému. Ridicim prvkem je ¢lovék a tim se jedna se o ruéni kontinudlni fizeni tj. Fizeni
provadi pracovnik, ktery zafizeni obsluhuje. Ukolem této manipulacni technicky ndsobit
pracovni silu, eliminovat nedokonalosti ¢lovéka a umoznit pracovni Ukony v nepftiznivych
podminkach. Ovladaci prikazy ¢lovéka jsou prenaseny na ,dalku” na zaftizeni a proto se této
moznost i vyuziva pro lékarské, védecké, vojenské ucely, vesmirné ucely apod. V dnesni dobé
se jiz bézné provadi nékteré |ékarské operace neprimo pomoci miniaturnich manipulator( i
dalkové fizenych manipuldtor mlzZe pracovat s nebezpecnymi latkami bez pfitomnosti
Clovéka.

Obr. 3 Teleoperator ROBOT 350 Da Vinci [11]

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpoétem Ceské republiky.
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Obr. 4 Pneumaticky pohanény manipulator (teleoperator) [12]

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo&tem Ceské republiky.
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Programovatelné — tyto zafizeni jsou fizeny samostatnym fidicim systémem, ktery pracuje na
principu pocitacové technicky, Celkovym provedenim, pohonnymi funkcemi, jsou nezavislé
ohledné obsluhovaného stroje nebo pracovisté.

Programovatelné: s pevnym programem — jsou vybaveny automatickym Fidicim systémem a
fidici program se béhem cinnosti manipula¢niho mechanismu nemeéni, je tzv. staly, mezi
jejich vyhody patti jednoduchost, spolehlivost i nizka cena. Diky svym vlastnostem je Ize
nazyvat "jednoduché primyslové roboty".

Obr. 5 Pfiklad manipulatoru - jednoduchého primyslového robotu

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo&tem Ceské republiky.
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Programovatelné: s pruznym (proménlivym) programem - jsou vybaveny automatickym
nebo adaprivnim Fidicim systémem s tim, Ze maji mozZnost rychlé zmény (ve formé prepinani
nebo volby) programu, vétsinou podle potieb a prosttedi. Tato kategorie je v soucasné dobé
nejvyssim konstrukénim provedenim a jsou znami po nazvem "Priimyslové roboty".

Manipuldtory s pruznym programem se déli na:
- pramyslové roboty
- adaptivni pramyslové roboty
- kognitivni roboty

Pramyslovy robot — provadi spektrum c¢innosti, které lze ménit na zakladé zmény vloZzeného
programu.

Obr. 6 Priklad primyslového robotu s fidicim systémem

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo&tem Ceské republiky.
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Adaptivni_ (primyslovy) robot — je schopen také provadét spektrum cinnosti, které se
definuje na zakladé vlozeného programu stim, Ze si sdm vtomto programu automaticky
upravuje i modifikuje potfebné udaje na zakladé aktudlnich informaci z ¢idel a senzor.

Obr. 7 Priklad adaptivniho robotu — pojizdny robot Spirit (planeta Mars) [13]

Kognitovni robot — fidici systém je na principu umélé inteligence, pomoci které je schopen na
zakladé vloZenych algoritm( programatorem (¢lovékem) provadét samostatné spektrum
potfebnych ¢innosti. Tyto roboty jsou vybaveny moznosti ,vnimani“ pomoci rliznych senzor(
a ,raciondlniho mysleni“ v rdmci umélé inteligence.

Pozadované vlastnosti: - nalézt optimalni variantu z vice moznosti
- schopnost uceni se ze ziskanych zkusenosti
- nalézt podobnostni znaky
- pfizplsobeni, adaptace, naucit se
- zvladnout fizeni paralelnich procesu
- zvladnout pokracdovat i pfi nelplné informaci

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpoétem Ceské republiky.
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- zvladnout abstrakci (zjednodusit problém)
- zvladnout predikci, predvidavost

Obr. 8 Priklad kognitivniho robotu — humanoid Asimo [14]

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo&tem Ceské republiky.
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Zakladni usporadani robota nebo manipulatoru

Informacni tok Energeticky tok
Ridici B Odmérovaci a P Pohybovy | Pracovni
systém kontrolni systém mechanis pohony

Senzoricky
systém

Obr. 9 Blokové usporadani systému PRaM
Rizeni PRaM

Ridici systém by mél pracovat:
- umozZnit programovani i obsluhu operatorem nebo programatorem

- fizeni ¢innost sytému PRaM pomoci ovlddani pohonl a dalSich mechanism( podle
uloZzeny program

- zajistovat komunikaci s ostatnimi fidicimi systémy (vyrobni stroj, ostatni PRaM,
periferni zafizeni atd.)

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo¢tem Ceské republiky.
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Vstupni a vystupnl Robot s pohory a odméFovacim
zallzeni Rizeni (Mdici systém|  zaftzenim (Kinematika)

~ Odmélovaci rafizeni
| = Tachogenerator
Hr Maotor

I

Vitupni 1sfizeni
(terrrunal)

i
Ll
=75 [ s |
&/
Machanika pro floppy disk Reguidtory |
{pruly disk) - pohond ™ ~ 1
&4 "*.f-' "‘.'q
e il Ere
bt Aol
1 iy £ Chapadio
Plonosny panel thhe M pfip. snimad
pro rudnl eviadéni

Obr. 10 Grafické usporadani systému PRaM

Obr. 10 Grafické usporadani ovladace s fidicim systémem pro PRaM [15]

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpoétem Ceské republiky.
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Obr. 10 Jednodussi usporadani ovladace pro aM

Podékovani

Investice do rozvoje vzdélavani.

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socidlnim fondem a statnim rozpoétem Ceské republiky

v rdmci projektu ¢. CZ.1.07/2.2.00/28.0206 ,,Inovace vyuky podporena praxi‘.

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo&tem Ceské republiky.
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