20. Design a konstruovani — prvky robotiky (typy roboti, senzory robotu,

pohybové systémy robotu, vyuziti stavebnic)

Robot je stroj pracujici s ur¢itou mirou samostatnosti, vykonavajici ur¢ené ukoly podle potreby interakce
s okolnim svétem a se zadavatelem. Pomoci senzorii je robot schopen vnimat své okoli a podle toho pak
naddle reagovat a zasahovat do prostredi.

Jednotlivé déleni robotu se liSi podle mnoha faktor(i a Ucelnosti.

V zakladnim rozdéleni miZeme roboty rozdélit na 1.generaci (maji pevné dany program) a 2.generaci

(jsou vybaveny ¢idly, senzory a reaguji na okolni podminky).
Dale muzeme rozdélit roboty podle pohybu na:

e Staciondrni — nemohou se pohybovat z mista na misto (primyslova vyroba)
e Mobilni — mohou se premistovat (rizna pohybova zafizeni , vesmirné sondy atp.)

Dale muzeme délit roboty podle zplsobu programovdni, ucelu (vyroba, preprava, priizkum, atd),
autonomie, pohybovych mozZnosti,....

Pro ziskani informaci o okoli vyuZivaji roboty rtizné senzory:

e Dotykové — pruzinova tykadla s mikrospinaci na detekci jejich ohnuti
e Distancni — Sonarovd echolokace, laserové ddlkoméry, radionavigace, GPS, vizudIni zptsoby (prosté
¢i panoramatické kamery, stereo vidéni, hyperbolicka zrcadla)

Z hlediska sloZzeni pohybovych systému u robot( rozliSujeme dva systémy. Tim prvnim je hlavni pohybovy

vvev

objektd,..). Tim dalSim je vedlejsi pohybovy systém OPS, jenz se stara o nastavovani orientace (méni
orientaci manipulovaného objektu, stard se o orientacni systém,...).

ZAJIMAVOSTI:

e Stroj/robot, ktery nema vlastni inteligenci a je ovladan na dalku, se nazyva manipuldtor.

e Robot podobny ¢lovéku (pracujici jako ¢lovék/délnik) ma oznaceni android.

e Biologické télo, které je pod vladou stroje, se nazyva kyborg.

e | veskeré pocitacové programy, které za uzivatele vykonavaji urcitou opakovanou cinnost, jsou
povazZovani za roboty.



