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1 Úvod

Společnost Honda byla založena v roce 1948 v Japonsku, ve městě Hama-
mmatsu. Během 50. let 20. stolet́ı se zaměřovala na výrobu motocykl̊u, po-
stupně se stala jejich největš́ım producentem na světě. Od roku 1986 se firma
věnovala výzkumu v oblasti robotiky se zaměřeńım na technologii bipedálńı
ch̊uze. Výzkum začal se statickou ch̊uźı prvńıho prototypu dvounohého ro-
bota.

Při vývoji firma vycházela ze základńı myšlenky, že robot by měl spolu-
pracovat s lidmi t́ım, že bude dělat to, co člověk dělat nemůže, a že bude kul-
tivovat novou dimenzi mobility, která bude v konečném d̊usledku prospěšná
pro společnost. To poskytlo vod́ıtko pro vývoj nového typu robota, který by
se použ́ıval v každodenńım životě, sṕı̌se než robota určeného pro speciálńı
účely.

V této práci se zaměř́ım na roboty, které společnost Honda představila
ještě před př́ıchodem nového tiśıcilet́ı.

2 Vývoj robot̊u Honda

2.1 Roboty řady E (E0 – E6)

Roboty řady E představovaly prvńı kroky Hondy ve vývoji humanoidńıch
robot̊u. Avšak člověka připomı́naly pouze t́ım, že měly nohy. Model E0, vyvi-
nutý v roce 1986, byl úplně prvńım dvounohým robotem firmy Honda. Tento
robot dokázal chodit tak, že dával jednu nohu před druhou. Nicméně zvládal
pouze pomalé kroky jen v př́ımém směru a jednotlivé kroky mu trvaly téměř
pět sekund. Tud́ıž ćılem daľśıho vývoje bylo zrychleńı ch̊uze. [1]

K dosažeńı tohoto ćıle firma rozsáhle analyzovala lidskou ch̊uzi. Na základě
lidské kostry dali tv̊urci robot̊um podobné klouby, např. kyčelńı, kolenńı a
chodidlové. Pro studium rozsahu pohybu kloub̊u při ch̊uzi byla provedena
analýza lidské ch̊uze po zemi a po schodech. Byly měřeny pohyby kloub̊u a na
základě těchto měřeńı byly stanoveny rozsahy pohybu jednotlivých kloub̊u.
[1]

V následuj́ıćıch letech byly tyto poznatky využity při vytvářeńı jednot-
livých model̊u robot̊u. Prvńı z nich byl vytvořen v roce 1987. Jednalo se o
model E1, který vážil 72 kg a měřil 128 cm. Nicméně dokázal vyvinout rych-
lost jen 0.25 km/h. Jeho následovńık, model E2, vážil 68 kg, byl vysoký 129
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cm a pohyboval se rychlost́ı 1.2 km/h. Model E3 už dokázal chodit běžnou
rychlost́ı člověka – 3 km/h. Jeho váha činila 86 kg a měřil 136 cm. [1], [2]

Obrázek 1: Modely E1, E2, E3

Od roku 1991 se vývoj soutředil na doladěńı základńıch funkćı a zave-
deńı technologie stabilńı ch̊uze. Model E4 byl schopen vyvinout rychlost až
4.7 km/h, a to hlavně kv̊uli prodloužené noze o 40 cm. Model E5 dokázal
chodit po šikmém povrchu. Posledńı robot z této série, model E6, měl integro-
vané všechny funkce autonomńı ch̊uze do jednoho systému. Dokázal překročit
překážku nebo chodit po schodech nahoru i dol̊u bez ztráty balancu. [1]

2.2 Roboty řady P (P1 – P3)

Po roce 1993 se daľśı vývoj soustředil na vytvořeńı nezávislého robota,
který bude v́ıce připomı́nat člověka. Prvńı prototyp modelu podobného člověku
s horńımi končetinami a tělem byl model P1. Tento robot vážil 175 kg a měřil
190 centimetr̊u. Robot dokázal zapnout a vypnout vyṕınač osvětleńı, otevř́ıt
a zavř́ıt dveře pomoćı kliky, nebo např́ıklad zvednout a držet věci. [1], [2]

V roce 1996 firma Honda ohlásila historicky prvńıho humanoidńıho ro-
bota, který dokáže fungovat zcela nezávisle, což bylo v té době revolučńı. Byl
j́ım model P2, vážil 210 kg a byl vysoký 182 cm. Torzo robota obsahovalo,
kromě jiných nezbytných součástek, poč́ıtač, motory, bezdrátové rádio a ba-
terii. Oproti předchoźım model̊um dokázal tento humanoid tlačit voźık, nebo
třeba povolit matici. [1], [2]
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Obrázek 2: Modely E4, E5, E6

Následuj́ıćı model P3, který byl dokončen v zář́ı roku 1997, byl ještě v́ıce
kompaktńı. Oproti modelu P2 měřil jen 160 cm, jeho hmotnost byla sńıžena
na 130 kg a dokázal se pohybovat rychlost́ı 2 km/h. Tento humanoid dokázal
fungovat až 25 minut v kuse. [1], [2]

Obrázek 3: Modely P1, P2, P3
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2.3 Roboty ASIMO

V roce 2000 představila společnost Honda humanoidńıho robota s názvem
ASIMO (z anglického ’Advanced Step in Innovative mobility’). Tento huma-
noid je vysoký 130 centimetr̊u a váž́ı pouhých 54 kg. Kompaktńı formát
robota byl navržen pro účely použ́ıváńı robota v domácnostech. Dokáže cho-
dit rychlost́ı 2.7 km/h a běhat rychlost́ı až 6 km/h. Kromě toho je prvńım
humanoidńım robotem na světě, který umı́ autonomně chodit po schodech.
Dále je schopný otevř́ıt dveře, zapnout světla, tlačit voźık, tancovat, potřást
si rukou s člověkem, př́ıpadně rozeznávat lidská gesta. [1], [3], [4]

Obrázek 4: Model ASIMO
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