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1 Uvod

Spolecnost Honda byla zalozena v roce 1948 v Japonsku, ve mésté Hama-
mmatsu. Béhem 50. let 20. stoleti se zamérovala na vyrobu motocyklu, po-
stupné se stala jejich nejvétsim producentem na svété. Od roku 1986 se firma
vénovala vyzkumu v oblasti robotiky se zamérenim na technologii bipeddlni
chuze. Vyzkum zacal se statickou chuzi prvntho prototypu dvounohého ro-
bota.

Pii vyvoji firma vychazela ze zdkladni myslenky, ze robot by mél spolu-
pracovat s lidmi tim, ze bude délat to, co ¢lovék délat nemuze, a ze bude kul-
tivovat novou dimenzi mobility, ktera bude v konecném dusledku prospésna
pro spolec¢nost. To poskytlo voditko pro vyvoj nového typu robota, ktery by
se pouzival v kazdodennim zivoté, spiSe nez robota ur¢eného pro specialni
ucely.

V této praci se zaméiim na roboty, které spolecnost Honda predstavila
jesté pred prichodem nového tisicileti.

2 Vyvoj roboti Honda

2.1 Roboty fady E (E0 — E6)

Roboty rady E predstavovaly prvni kroky Hondy ve vyvoji humanoidnich
robotu. Avsak ¢lovéka pripominaly pouze tim, ze mély nohy. Model EO, vyvi-
nuty v roce 1986, byl tplné prvnim dvounohym robotem firmy Honda. Tento
robot dokazal chodit tak, ze daval jednu nohu pred druhou. Nicméné zvladal
pouze pomalé kroky jen v piimém sméru a jednotlivé kroky mu trvaly témér
pét sekund. Tudiz cilem dalsiho vyvoje bylo zrychleni chuze. [1]

K dosazeni tohoto cile firma rozsahle analyzovala lidskou chuzi. Na zakladé
lidské kostry dali tvurci robotum podobné klouby, napt. kycelni, kolenni a
chodidlové. Pro studium rozsahu pohybu kloubu pii chtzi byla provedena
analyza lidské chtuize po zemi a po schodech. Byly méteny pohyby kloubu a na
zékladé téchto méreni byly stanoveny rozsahy pohybu jednotlivych kloubu.
1

V nasledujicich letech byly tyto poznatky vyuzity pii vytvareni jednot-
livych modela robotu. Prvni z nich byl vytvoten v roce 1987. Jednalo se o
model E1, ktery vazil 72 kg a méril 128 cm. Nicméné dokazal vyvinout rych-
lost jen 0.25 km/h. Jeho nédsledovnik, model E2, vézil 68 kg, byl vysoky 129



cm a pohyboval se rychlosti 1.2 km/h. Model E3 uz dokézal chodit béznou
rychlosti ¢lovéka — 3 km/h. Jeho véha cinila 86 kg a méril 136 cm. [1], [2]

Obrazek 1: Modely E1, E2, E3

Od roku 1991 se vyvoj soutiedil na doladéni zékladnich funkci a zave-
deni technologie stabilni chuze. Model E4 byl schopen vyvinout rychlost az
4.7 km/h, a to hlavné kvuli prodlouzené noze o 40 cm. Model E5 dokézal
chodit po sikmém povrchu. Posledni robot z této série, model E6, mél integro-
vané vsechny funkce autonomni chtize do jednoho systému. Dokézal prekrocit
prekézku nebo chodit po schodech nahoru i dolu bez ztréty balancu. [1]

2.2 Roboty fady P (P1 — P3)

Po roce 1993 se dalsi vyvoj soustiedil na vytvoreni nezavislého robota,
ktery bude vice pripominat ¢lovéka. Prvni prototyp modelu podobného clovéku
s hornimi konc¢etinami a télem byl model P1. Tento robot vazil 175 kg a méril
190 centimetru. Robot dokazal zapnout a vypnout vypina¢ osvétleni, otevrit
a zaviit dvere pomoci kliky, nebo napiiklad zvednout a drzet véci. [1], [2]

V roce 1996 firma Honda ohlasila historicky prvniho humanoidniho ro-
bota, ktery dokéze fungovat zcela nezavisle, coz bylo v té dobé revolucni. Byl
jim model P2, vazil 210 kg a byl vysoky 182 cm. Torzo robota obsahovalo,
kromé jinych nezbytnych soucastek, pocitac, motory, bezdratové radio a ba-
terii. Oproti pfedchozim modeltim dokézal tento humanoid tlacit vozik, nebo
tfeba povolit matici. [1], [2]



Obrazek 2: Modely E4, E5, E6

Nasledujici model P3, ktery byl dokoncen v zari roku 1997, byl jesté vice
kompaktni. Oproti modelu P2 méfil jen 160 cm, jeho hmotnost byla snizena
na 130 kg a dokézal se pohybovat rychlosti 2 km/h. Tento humanoid dokazal
fungovat az 25 minut v kuse. [1], [2]

Obrazek 3: Modely P1, P2, P3



2.3 Roboty ASIMO

V roce 2000 predstavila spolecnost Honda humanoidniho robota s ndzvem
ASIMO (z anglického ’Advanced Step in Innovative mobility’). Tento huma-
noid je vysoky 130 centimetru a vazi pouhych 54 kg. Kompaktni format
robota byl navrzen pro ucely pouzivani robota v domacnostech. Dokaze cho-
dit rychlosti 2.7 km/h a béhat rychlosti az 6 km/h. Kromé toho je prvnim
humanoidnim robotem na svété, ktery umi autonomné chodit po schodech.
Déle je schopny oteviit dvete, zapnout svétla, tlacit vozik, tancovat, potiast
si rukou s ¢lovékem, piipadné rozezndvat lidskd gesta. [1], [3], [4]

Obrézek 4: Model ASIMO
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