Historie robotiky

Pavel Ircing
NTIS - UN 562
ircing@kky.zcu.cz

KKY/HKUI


mailto:ircing@kky.zcu.cz

Cesky ,vynalez”
e jak je vSeobecné znamo, slovo robot je Ceského puvodu — poprvé se
objevilo ve hie Karla Capka R.U.R. (Rossumovi Univerzdini Roboti).

— méneé uz je znamo, Ze s timto slovem prisel jeho bratr Josef

— v Capkové hte byly roboti uméli lidé sestrojeni ze syntetické organické hmoty —
tj. nikoliv z kovu a plastl jako vétSina dnesnich robotd

e dalsi Ceska ,,stopa“ v oboru— Golem :)




Jaka je soucasna definice robota?

* jak uz jste zvykli, definice se lisi — podle té asi nejrozumnéjsi by
,spravny“ robot mél:

ziskavat informace ze svého okoli a na zdkladé téchto informaci modifikovat
své chovani

byt schopen (alespon ¢aste€¢né) autonomniho chovadni — tj. dokazat po néjakou
dobu fungovat bez zasahu clovéka

pohybovat se v prostfedi a to bud cely nebo alespon néjakou svoji ¢asti




Robot, humanoid, android, cyborg ?

 humanoid — cokoliv pfipominajici ¢lovéka — tj. nemusi jit vibec o robota —
spravne tedy humanoidni robot

* android — Cisté lingvisticky je cokoliv pfipominajici muze — ale prenesené
se pouziva pro umeélé bytosti, které jsou od ¢lovéka v zasadé k nerozeznani

* cyborg — cybernetic organism — jakakoliv bytost vznikla ,kombinaci” Zivého
organismu a elektromechanickych prvka — obvykle opét humanoidni




Roboti




A dalsi roboti ...




Isaac Asimov a jeho ,robotické zakony*

e americky spisovatel ruského plvodu Isaac Asimov
(1920 — 1992) je zfejmé autorem terminu ,robotika®“
oznacujiciho cely obor

e vroce 1942 ve své povidce Hra na honénou (angl.

Runaround) definoval tfi zakony robotiky:

1. Robot nesmi ublizit clovéku nebo svou necinnosti dopustit,
aby bylo ¢lovéku ubliZzeno.

2. Robot musi uposlechnout prikazd ¢lovéka, kromé pripadd,
kdy jsou tyto prikazy v rozporu s prvnim zakonem.

3. Robot musi chrdnit sam sebe pred poskozenim, kromé pfipadd, kdy je tato
ochrana v rozporu s prvnim nebo druhym zakonem.

e prestoze Asimov tyto zakony definoval predevsim kvuli své literarni
cinnosti (zdpletka mnoha jeho ,,robotickych” povidek ¢i romanu se
odvijela pravé od toho, Ze roboti néktery ze zakonu porusili), jsou
zjevné natolik rozumné, ze se jimi v zasadeé ,ridi“ i samotni robotici



Unimate a dalsSi prumyslovi roboti

Georgem Devolem

programovatelny pomoci instrukci
ulozenych na bubnové magnetické
pameti

1961 — poprvé nasazen v General
Motors pro praci s horkymi kovovymi
odlitky — prenasel je a také svaroval

Stanford arm (1969)

Rancho arm

Tentacle arm (1968)



Shakey a jeho mobilni kolegové
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Shakey - 1966 - 1972

Flakey - 1985
Stanford cart



Rodney Brooks (*1954)

plvodem Australan, absolvoval Stanford a mnoho
let plsobil na MIT, pozdéji zakladatel a technicky
reditel firem iRobot a Rethink Robotics

silny oponent konceptu ,,(umélé) inteligence jako
manipulace se symboly“ a vytvareni komplexnich
modell v paméti robot
— ,Svét si je sam svym nejlepsim modelem — navic vzdy
presnym®

zastance reaktivni nebo téz behavioralni robotiky
— ,Inteligence je vysledkem interakce mezi percepci a akci“

autor mnoha druhu robotU, v pocatcich inspirovanych hlavné hmyzem

— ,Inteligence je schopnost spravné reagovat na své okoli. Hmyz to dokazei s
minimem neuronU a bez rozvinuté schopnosti manipulace se symboly“ (pozn: toto
je volné shrnuti Brooksovych myslenek)



Roboti Rodneyho Brookse (a jeho tymu)
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Roboti Rodneyho Brookse |l
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Humanoidni roboti Honda

P1 P2 P3

[‘I‘!EI‘EIE]1 (1996) (1997)

Weight 175 kg 210 kg 130 kg
Height 191 5 cm 182.0 cm 160.0 cm
Width 60.0 cm 60.0 cm
Depth 758 cm BBEcm

Walking speed 2 km/h 2 km/h
Max working load 5 kg/hand 2 kg/hand

Battery 135V -6 A-h - Ni-Zn

Continuous operating time 15 minutes

25 minutes

Degrees of freedom

Image

P4
(2000)°

80 kg
160.0 cm

2 km/h

ASIMO ASIMO

(2000) (2005)

52 kg 54 kg
120.0 cm 130.0 cm
450 cm 450 cm
44 0 cm 37 0cm

2.7 kmih (walking)
1.6 km/h _
6 km/h (running)
1 kg (carrying)
== 10kg (on cart)
384V - NiMH 51.8V - Li-ion
30 minutes

1 hour (walking)!!




Asimo v akci




Androidi - Repliee Q2
- ‘: ! . [
telligent Robotics le ﬁLé :

Lepartment of

ﬁkeMachine Systempil




Uncanny Valley (priserné udoli)
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Uncanny Valley (priserné udoli)
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Roboti od Boston Dynamics




ETH Curych — rizeni kvadrikoptér

The Flying Machine Arena
Quadrocopter Ball Juggling

Eidgenossische Technische Hochschule Ziirich
Swiss Federal Institute of Technology Zurich




