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Téma

Roboticka ruka

Anotace

Napini vyukového materidlu je stavba konstrukce
robotické ruky pro manipulaci s predméty. V konstrukci
robotické ruky mohou byt wvyuzZity senzory pro
autonomni manipulaci s predméty. Programovani
robotické ruky je zaméreno na manipulaci s predméty
pomoci dalkového ovladani, tak i na autonomni
vyhledavani a manipulaci s predméty.

Pomiucky

roboticka stavebnice VEX 1Q, pocitac¢ s programy
VEXcode 1Q a SnapCAD, predméty pro manipulaci

Cilova skupina

74ci 2. stupné z8

Casova naroénost

3x45 minut

Vzdélavaci cil

Z2ak:

sestavuje model robota

hleda jina feseni konstrukce robota
programuje robota podle zadani

vylepsuje feseni ovladaciho programu robota
hleda jina feseni ovladaciho programu robota
prezentuje robota ostatnim zaklm

Mezipredmétové vazby

Fyzika:
Mechanické stroje
Déjepis:

Historie robotli a manipulatord

Klicové kompetence

kompetence k uceni:

zak vyhledava a tfidi informace a vyuziva je v

tvlrcich ¢innostech
kompetence komunikativni:
zak formuluje své myslenky v logickém sledu

zak vyuziva komunikativni dovednosti ke kvalitni
spolupraci s ostatnimi lidmi

kompetence k feSeni problému:
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zak voli vhodné zpUsoby fesSeni problému

zak uZiva pfi resSeni problému logické, matematické a
empirické postupy

kompetence socidlni a personalni:

zak ucinné spolupracuje ve skupiné

Zak pfispiva k diskusi v malé skupiné

zak chape potrebu efektivné spolupracovat s druhymi

pfi feSeni daného ukolu

Informatika zak rozdéli problém na jednotlivé fesitelné ¢asti a
navrhne a popise kroky k jejich reSeni

zak navrhne rlizné algoritmy pro feseni problému

zak v blokové orientovaném programovacim jazyce
sestavi prehledny program pro vyreSeni zadaného
problému

Zak program otestuje a opravi v ném pfipadné béhové a
logické chyby

zak pouziva opakovani, vétveni programu, proménné

Materidly vznikly v rdmci projektu ,, METODIKA A VZOROVE ULOHY V ROBOTICE (VEX IQ A VEX EDR)“
financovaného z prostredk( Evropského fondu pro regionalni rozvoj — OP Podnikani a inovace pro
konkurenceschopnost a realizovaného AV MEDIA, a.s. ve spolupraci s Pfirodovédeckou fakultou

Univerzity Hradec Kralové.

Autor: Mgr. Petr Coufal
Datum vytvoreni: fijen 2018

Datum aktualizace: fijen 2022
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Historie manipulacnich robotu

Snaha o automatické vykonavani prace vedla ke konstrukci automatickych zarizeni naprosto
nepodobnych ¢lovéku, nicméné snaha vyrobit umélého ¢lovéka — robota provazi a zfejmé
bude provazet Clovéka jesté dlouhou dobu.
Znamé jsou mechanické napodobeniny ¢lovéka
Svycarskych mistrd Piera a Henry Drozl
z 18. stoleti. Jejich automat pisar byl schopen
psat perem nékolik vét a velmi dobre
napodoboval Clovéka. Mechanické
napodobeniny zvifat jsou jesté starSiho data.
Po véku mechaniky pfispéla k vyvoji robotiky
elektrotechnika.

Rok 1920 je v robotice zasadnim meznikem.
Poprvé se objevilo slovo robot ve hfe Karla
Capka R.U.R. Slovo robot je tak dnes
nejzndmé;jsim ceskym slovem na svété. Dvacaté
stoleti je velmi racionalni a zacinaji se objevovat prvni praktické aplikace, které spadaji
do oblasti robotiky. Jsou to teleoperatory pro manipulaci s radioaktivnimi a jinymi
nebezpecnymi materidly (1940-1947). Pak uz jde vyvoj velmi rychle. V roce 1949 je zahajen
vyzkum numericky fizenych obrabécich stroji. V roce 1961 je dan do provozu prvni
primyslovy robot UNIMATE u firmy General Motors v USA. V roce 1968 je postaven mobilni
robot Shakey vybaveny vidénim. V roce 1977 ddva do prodeje své velmi zdafilé roboty
evropska firma ASEA. Po roce 1980 zacinaji byt prvni pramyslové roboty vybavovany
pocitacovym vidénim, ¢idly hmatu a dalSimi prvky, které zatim spadaly do oblasti vyzkumu
umélé inteligence. V roce 1995 se objevuje prvni
chirurgicky roboticky systém Zeus pro tzv. minimalné
invazivni chirurgii. V roce 2000 predvadi firma Honda
svého humanoidniho robota ASIMO a SONY predvadi
své zooidy AIBO. V roce 2008 firma FANUC Robotics
zahdjila vyrobu nejvétsiho a nejsilnéjsiho robota M-
2000iA, ktery unese 1200 kg. V roce 2011 byl
do vesmiru vyslan prvni humanoidni robot Robonaut
R2B [1].

Roboticka ruka

Obrdzek 1 Mechanicky pisar [1]

Manipulacni roboti a robotické ruce se stale vice
pouzivaji v pramyslu. Jejich vyhody jsou znacné a ¢asto
jiz nahrazuji lidskou praci. Manipulaéni roboti se napfiklad rozdéluji podle poctu os otaceni,
podle nosnosti, podle pracovniho prostoru, podle typu ovladani, podle typu programu atd..
Konstrukéni robotické stavebnice jsou idealni pro stavbu prvni robotické ruky.

S robotem ze stavebnice VEX IQ mate mozZnost vyzkouset sestavit autonomni robotickou ruku

i robotickou ruku na dalkové ovladani.
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Odkazy na zajimava videa robotické ruky
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Stavba robotického tridice

Pro stavbu prvniho robotické ruky vyuZijeme zakladni konstrukci podvozku , BaseBot”, kterou
nasledné rozsifime a upravime na model robota , Clawbot” podle pfilozené pfirucky.

1)

Podle ptirucky ,BaseBot Build Instructions” postavte zakladni konstrukci podvozku ,,BaseBot”.

< TIP: Navod stav by ] odvozku naleznete zde: https://www.vexrobotics.com/iq/downloads/build-instructions

Takto vypada postaveny robot podle ptirucky.

2)

Konstrukci robota ,BaseBot“ rozsitfime a upravime podle pfirucky , Clawbot Build Instructions”
a postavime robota ,,Clawbot”. Pfirucka s ndvodem je pfilozena v ptiloze nebo je ke stazeni
na odkazu umisténého ve zdrojich.
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Takto vypada postavena konstrukce robota ,,Clawbot“ v pracovnim bodé 37.

3)
Konstrukci robota ,Clawbot” podle ndvodu doplnime o celist, kterd slouzi k uchopovani
predmétl. Postupujte podle pracovnich bodl aZ k poslednimu bodu 63. Pfipojené vodice

k motorim upravt,e at nebrani pohybu robotické ruky.

Takto vypadd postavena finalni konstrukce robota ,,Clawbot” v pracovnim bodé 63.
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4)

Postavenou konstrukci robota ,Clawbot” miZete rozsifit o senzor vzdalenosti, ktery je mozné
vyuZzit pro detekci pfedmétd, se kterymi mlze roboticka ruka manipulovat.

Takto vypada postaveny zakladni robot ,,Clawbot“ pfi manipulaci s predmétem.

= TIP: V konstrukci robotické ruky vyuZijte vice senzoru.
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Programovani robotické ruky

K programovani robota vyuZijte prostiedi programu VEXcode Blocks.

1)

Vytvorte ovladaci program pro robotickou ruku s dalkovym ovladanim tak, aby bylo mozné

sbirat a manipulovat s predméty.

Zafizeni

7 s

TIP: P¥i tvorbé programu dbejte na citlivost ovladani.
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2)

Vytvoite program pro autonomni robotickou ruku, kterd premisti rGzné predméty. Pro
autonomni detekci pfedmétl je vhodné do konstrukce robotické ruky pridat senzor
vzdalenosti.

< TIP: Vyzkousejte, jak velké predméty detekuje senzor vzdalenosti.

3)

Odprezentujte postavenou robotickou ruku ostatnim spoluzakiim. Ukazte jim vlastni reseni
programu. Do prezentovani zapojte vSechny ¢leny tymu.
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Co dal délat s robotickou rukou?

* Vytvofte autonomni program pro robotickou ruku na pFfemistovani predmétd
z jednoho mista na druhé. Pokud mate vice autonomnich robotickych rukou, vytvorte
okruh k pfemistovani predmétd.

* Do konstrukce robotické ruky umistéte senzor méreni vzdalenosti tak, aby roboticka
ruka mohla vyhledavat predméty v pracovnim prostoru.

* Vymyslete novou konstrukci robotické ruky.

* Vytvorte novy program, aby robotickd ruka na papir napsala pomoci pera kratky text.

* Vytvorte novy program, aby roboticka ruka premistila sklenici s vodou.

* Sestavte konstrukci trenazéru pro manipulaci s micky. Inspiraci hledejte na obrdzcich

nize, upravte konstrukci podle mnozstvi dilk(i stavebnice. Vytvorte ovladaci program

pro dalkové ovladani i pro autonomni robotickou ruku.
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