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Boston Dynamics je americkd spolecnost zabyvajici se robotikou. Vznikla jako spin-off
k Massachusettskému institutu technologii, kde vyvinuli prvni roboty pfipominajici pohybem
zvitata, a tito roboti byli dokonce schopni béhu. Pomoci kombinace prvki dynamického
ovladani a rovnovahy se sofistikovanym mechanickym designem, elektronikou a softwarem
pro vnimani, navigaci a inteligenci se spolec¢nost rozhodla tyto technologie posunout jesté
dal. V Boston Dynamics pracuje vyjimecny team inzenyrl a védcd kombinujici pokrocilé
analytické mysleni s odvaznymi technickymi napady. Tato spole¢nost se pysSni vyrobou
stroju, které prekondvaji dosavadni hranice a zaroven funguji v redlném svété.

Mezi jejich roboty patfi:

SpotMini- Hbity ¢tyfnohy robot vhodny pro praci v kancelatich, domech ale i venku. Tento
robot je schopny vylézt schody a manipulovat s rGznymi pfedméty. Vazi 25 kg a je pohdnén
elektromotory. Na jedno nabiti je schopny fungovat az 90 minut v zdvislosti na ¢innosti,
kterou provadi. SpotMini se pysni titulem nejtis$siho robota od Boston Dynamics. V
pohyblivosti se podoba svému vétSimu bratrovi Spot, ale navic je SpotMini schopen
zvednout a manipulovat s objekty pomoci robotického ramena. Je vybaven mnoha senzory,
které mu pomahaji pfi orientaci a manipulaci s predméty.
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Atlas- Nejnovéjsi humanoidni robot ze série, kterou Boston Dynamics testuje. Atlastiv
kontrolni systém koordinuje pohyb rukou, téla a nohou, aby bylo docileno mobility celého
téla, coz znacné zvysuje jeho dosah a moZnosti vyuZiti. Jeho schopnost balancovat béhem
vykonavani ukolld mu umozZiuje pracovat na malych prostorech. Atlas vyuziva vyhod 3D
tisku, aby usetfil hmotnost a prostor, a vysledkem je vyjimecny robot s velkym pomérem sily
a hmotnosti. Stereo vize, schopnost méfit vzdalenosti a mnoho dalSich senzord ddvaji Atlasu
schopnost manipulovat s objekty a pohybovat se v tézkém terénu. Atlas udrzi rovnovahu, i
kdyz do néj stré¢ime, a pokud spadne, je schopny se zvednout.
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Handle- Robot kombinujici vyhody nohou, které jsou vhodné pro prekonavani tézkého
terénu, a efektivitu kolecek. Vyuzivd mnoho principl pro dynamiku, stabilitu a manipulaci,
které mizeme vidét u ctyfnohych a dvojnohych robotl. Ma pouze 10 ovladatelnych kloubu,
diky tomu je vyrazné jednodussi. Kolecka jsou rychla a efektivni na rovném povrchu, zatimco
nohy nas dostanou témér kambkoliv, takze kombinaci nohou a koleéek, ziskava Handle
vyhody v obou smérech. Handle ma velmi malou plochu dotyku se zemi, coz mu umoziuje
pohybovat se v Uzkych prostorech, ale i pfesto je schopny zvedat tézké ndklady. VSechny
jeho klouby jsou koordinované pro plynuly a precisni pohyb.
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Spot-CtyFnohy robot, vhodny pro vnitini, ale i venkovni pouziti, byl po¢atkem nového
pfistupu; k dynamickym robotim, ktery pfindsi pravou samostatnost na dosah. Spot je
pohanény elektfinou a hydraulikou. Pomoci LIDAR (Light Detection And Ranging), stereo
vize, a propojeni s nékolika sensory, které jsou v ném zabudované, prozkoumava tézky terén,
a pomoci téchto dat si vybird vhodnou cestu a udrzuje rovnovahu. Unese 23 kilogramu
nakladu a na jedno nabiti funguje 45 minut.
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LS3- Takzvany alphadog mezi ¢tyfnohymi roboty. Tento robot byl vytvoren tak, aby byl
schopny se dostat kamkoliv, kam se pésky dostanou vojdci, aby jim mohl pomoci s nakladem.
MuZe nést az 182 kilogram( nakladu a dostatek paliva na 32 kilometrovou misi, ktera trva 24
hodin- (pfi jednom testu na rovném povrchu byl tento robot schopny unést 500 kilogramu
nakladu). LS3 automaticky nasleduje viidce pomoci pocitatové vize, takze neni zapotrebi
specidlniho ¢lena tymu, ktery by ho ovladal. Také je schopny dorazit do cilové destinace
pomoci snimani terénu, vyhybani se prekazkdm a GPS. LS3 byl financovdn prostfedky
DARPA(Defense Advanced Research Projects Agency), US Marine Corps. Boston Dynamics
sestavili specidlni tym pro vyvoj LS3, ktery se sklddal z védci a inZenyr( z Boston Dynamics,
Carmegie Mellon, the Jet Propulsion LAboratory, Bell Helicopter, AAl Corporation a
Woodwart HRT.
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WildCat- Nejrychlejsi ctyrnohy robot svéta. Je schopny vyvinout rychlost aZ 32 kilometru za
hodinu. | pfi této rychlosti si udrZuje stabilitu a manévrovatelnost. Vyuzivd k tomu stejny
zpusob béhu, jako pouZivaji koné nebo psi, a do stran se nakldni, aby udrZel rovnovdhu a
trakci. WildCat je pohdnén spalovacim motorem na methanol, ktery pohdni hydraulicky
systém (a zdroven produkuje velky hluk). Robot je schopny mnoha typ( pohybu, napriklad
béh tryskem, klusem nebo cvalem, téchto typl vyuZiva pro udrZeni rovnovdhy pri béhu na
relativné rovném povrchu. Pocitac, ktery WildCat ovlddd, vyuZivd algoritmu pro dynamickou
kontrolu a také vyuZiva riznych senzoru (IMU-Inertial measurement unit), propriocepce a
vizudIni odometrie), aby kontroloval a stabilizoval robota pri béhu. Vyuziva nékolika laserd,
aby presné urcit vysku, ve které se robot nachdzi.
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BigDog-Prvni ¢tyfnohy robot, ktery Boston Dynamics vytvofilo. Je velikosti velkého psa, je
fizen pocitacem, ktery kontroluje veskery pohyb, zpracovava data ze senzorU a zajistuje
komunikaci s uzZivatelem. Ddle zajiStuje stabilitu a plynuly pohyb po témér jakémkoliv
povrchu. Mezi senzory slouZici k pohybu je napfiklad gyroskop, LIDAR a stereo vize. Dalsi
senzory jsou zaméreny na vnitfni vlastnosti robota, monitoruji napfiklad hydraulicky tlak,
teplotu oleje, funkce motoru, nabiti baterie a dalsi. BigDog je schopny vyvinout rychlost 10
kilometru za hodinu, prekonat prekazky pod uhlem az 35 stupnill, chodit pres sutiny, v bahné
a ve snéhu, a je schopny nést zatéz az 150 kilo.
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SandFlea- Maly robot se ¢tyfmi kolecky, na rovném povrchu jezdi podobné jako RC auto, ale
skace az pres 10 metr( vysoké prekazky. To je dost na to, aby preskocil zed, dostal se na
stftechu domu nebo do okna ve tretim patfe. Robot pouZiva sva kolecka jako gyroskopy, aby
béhem letu zlstal vodorovné a pfistal na vsechny Ctyfi kolecka. Toto zaroven zajistuje, aby
kamera, ktera je v robotu zabudovana, byla vodorovné a fidi¢ robotu mél dobry prehled o
situaci. SandFlea je schopny na jedno nabiti vyskocit az dvacet pétkrat.
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RHex-Sestinohy robot s vysokou mobilitou v téZkém terénu. Nezavisle ovladané nohy
vytvareji specialni druh chlze, diky kterému se robot dostane pres tézky terén bez vétsiho
zasahu operatora. RHEx je schopny prekonat kameny, bahno, pisek, vegetaci, koleje i
schodisté. Kamery vzadu a vpredu ddvaji operdtorovi neustaly prehled o okoli. Diky plné
utésnénému télu je RHex schopny fungovat béhem desté, v bahné i bazinach. Schopnosti
tohoto robota byly ovéfeny nezavislym vladnim testem.




