CiSLO: 01/2021 « CENA: 87 K€ / 3,60 EUR « WWW.ROBOTICJOURNAL.CZ

Rozhovor: Tomas Studenik Systémy strojového vidéni Zajimavosti
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A INZERCE
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Editorial

PORAD O KROK PRED CLOVEKEM

Maly krok pro robota, ktery znamena velky skok pro lidstvo.

A automatickeé stroje ho ucinily jiz pékné davno pred nami.

Ano, cestu kosmickym tspéchiim ¢lovéka k pronikani na jiné planety
a do hlubin vesmirt proslapavaji obétavé roboty.

a Mésic se roboty podivaly uz dlouho
m pred tim, neZ do jeho prachu otiskl
svou prvni §1épéj Clovék, a nyni
operuji na jeho dalsi meté: rudé planeté.
K Marsu dorazily letos v inoru hned tfi sondy
ajedna (NASA) na ném i ispé$né pfistala, aby
tam vysadila robotického prizkumnika -
vlastné hned dva - rover Perseverance
a autonomni vrtulnicek Ingenuity. Dalsi,
¢inska Tianwen-1, se na to chysta.

Na obézné draze Marsu zase Uispésné zakot-
vila sonda Spojenych arabskych emirati Hope
- tim se staly historicky patou zemi na svété
(a prvni z islamského svéta), ktera dovedla
sviij vesmirny program az k Marsu. Mimo-
chodem tato prvni arabska marsovska mise je
pozoruhodnai tim, Ze zhruba tfetinu (34 %)
dvousetc¢lenného emiratského inZzenyrského
tymu (ktery dopliiuje ca 450 lidi z jinych
kontinentt1) pfedstavuji Zeny, a védeckou ¢ast

mise tvoiitdajné az z 80 %. CoZ mi pfijde na
zemi, ktera je neustale kritizovana za gende-
rovou nerovnopravnost a omezovani zen, fakt
dost slusné.

Robot Perseverance, NASA dtivérné piezdi-
vany ,Percy”, nejen tispé$né pfistal a funguje
(zatimco fadé jeho predchiidcti se pokus o do-
byti Marsu stal osudnym), ale kromé obrazka
z kamery roveru (napf. iZasny panoramaticky
snimek rudé planety s famé6znimi detaily ¢i
viibec prvni zabéry mékkého pfistani na rudé
planeté) poslal i historicky prvni zvukovy
zaznam z ni, ktery kdy mohlo lidstvo slySet.
Jasné, jde vlastné jen o Sum vétru prohanéjici-
ho se po martanskych planich a tén vyvola-
vany pfistroji na roveru, ale poprvé miiZzeme
slySet zvuk z jiného svéta.

Ne vSechny projekty byly ovSem tak
uspésné - v piipadé Marsu zvlast -atoiuro-
botickych misi renomovanych kosmickych

velmoci. Poslednim pfikladem je meziplane-
tarni sonda NASA InSight, pfezdivana krtek,
ktera se od loriského roku marné snazila
dostat pod jeho povrch, aby poodhalila
termalni historii planety a jeji tepelny profil.
Posledni a netispésny pokus probéhl letos
9.ledna, a poté védci své dvouleté Gsili
definitivné vzdali.

Roboty vsak ¢eka ve vesmiru stale dost
prace, a i kdyZ ne vzdy se jim podafi zadany
ukol splnit, budou ve svém netinavném tsili
o dobyvani kosmu stale pokracovat. A po nich
se v jejich stopach uz mtizeme vydat my, lidé.
Za tfi roky (v roce 2024) ma pfistat na Marsu
vesmimé plavidlo Starship firmy SpaceX
Elona Muska. Poprvé bez posadky a posléze
uZ s lidmi na palubé. Ale prvnimi pozemskymi
vyslanci uz navzdy zdstanou roboty...m

Josef ValiSka, Séfredaktor
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TIGER SE
DOSTANE
VSUDE

Variabilni robot
se dostane i do
mist, kam se
dosud Zadna
kolova vozidla
nedostala.
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Trendy

PATENTUM DOMINUJE Al

Ve statistikach prihlasek patentti v roce 2020 vede
uméla inteligence - vyplyva to z informace analytik
spolecnosti GlobalData.

Hlavni spolecnosti s nejvétsim poctem patentt
podanych v oblasti Al v roce 2020

Zdroj: GlobalData
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jiSténi se opira o databazi patentt
Z Disruptor Intelligence Center
spolecnosti GlobalData, ktera sleduje

vznikajici technologicky vyspélé pfileZitosti

s informacemi o slibnych startupech,
inovacich vedenych technologiemi a nejno-
véjsich odvétvovych trendech a investicich do
portfolia rizikového kapitalu.

A pravé inovace umoznéné umélou
inteligenci (AI) rostou silnym tempem, coZ
je patrné z technologie, ktera zaujima prvni
misto v pfihlaskach patentti v roce 2020. Nut-
nost automatizace podnikovych procesti za
ucelem zvyseni efektivity a kontroly nakladt
napfic¢ pramyslovymi odvétvimi podporuje
narust piihlasek patentti Al technologickymi
giganty a podniky.

L,Obrovské mnoZstvi pfihlasek patent(i v Al
naznacuje posun paradigmatu od teoretické-
ho vyzkumu. Technologi¢ti operatofi angaZuji
Spickové talenty v oblasti umélé inteligence
z univerzit pro vyvoj praktickych aplikaci.
Kromé toho je Al primyslové agnosticka
amuze dopliiovat dalsi technologie, jako jsou
velka data, internet véci a robotika,” komen-
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tuje Venkata Naveen, technicky analytik
z GlobalData.

Nejvy$si pocet patentti Al podala loni
korejska spole¢nost Samsung, ktera vyznamné
rozsifuje sviij vyzkum v oblasti technologii
vyuzivajicich Al se zaméfenim na zlepSovani
zivotniho stylu. Po¢tem svych patentovych pfi-
hlasek predstihla i technologické giganty uva-
déné v seznamu TOP 10, jako jsou Alphabet,
Intel, IBM a Microsoft. TEméf ¢tvrtina patent
podanych spole¢nosti Alphabet pochazela od
startupt Al, coZ zdaraziuje akvizi¢ni vinu Al
startupt1 technologickymi obry.

Seznam 10 nejlepsich vSak nezahrnuje
jako hlavni pfihlaSovatele patentti jenom

Inovace umozZnéné
umeélou inteligenci
podporuje

narust prihlasek

patentu Al.
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zminované technologické giganty. Napiiklad
americka banka Capital One se dostala na
seznam s patenty Al pro automatizaci sluzeb
zakaznické podpory, nasledovana robotickou
spole¢nosti Fanuc a vyrobcem optickych
produktt Canon.

Boj o nadvladu Al se odrazii v ptihlaskach
patentti podle regiond, pfi¢emz na prvnim
misté jsou USA nasledované Cinou. Polovina
spole¢nosti v seznamu 10 nejlepsich je z USA,
zbyvajici jsou z asijsko-pacifické oblasti - Cina,
Japonsko a JiZzni Korea.

Al jiZ podporuje mnoho kritickych tkolf,
od identifikace nejkratsi trasy v Mapach Goo-
gle po pfedpovidani dalsi epidemie. Jsme vSak
sveédky jen nékterych z mnoha jejich aplikaci.
Skute¢ny potencidl této technologie je ob-
tiZné pochopit, pokud vSechny tyto patenty
nespatfi svétlo svéta. Piihlasky patentti na
Al nejsou jen méfitkem pro méfeni budouci
digitalni strategie spolec¢nosti, ale do jisté miry
také odpovidaji na otazku, kdo vyhrava zavod
o dominanci Al shrnuje Venkata Naveen. m

Josef Valiska
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Empatie

| ROBOTY JSOU SCHOPNY

VZAJEMNE EMPATIE

Stejné jako dlouholety par, ktery dokaze navzajem
predvidat kazdy pohyb, se robot naucil predpovidat budouci
akce a cile svého robotického , partaka"
na zakladé videozaznamud.

dyZ jsou spolu dva lidé dlouhodobé
I( propojeni, naudi se predvidat
kratkodobé akce. Tato schopnost

predvidat jednani druhych nam usnadnuje
Zivot i spolupraci. Naproti tomu i ty nejinteli-
gentnéjsi roboty zustaly v tomto druhu
socidlni komunikace zaostalé. To se moznd ale
zmeéni.

Studie provedena v laboratofi Creative
Machines Lab firmy Columbia Engineering
vedena profesorem Hodem Lipsonem,

o niZ informoval ¢asopis Nature Scientific
Reports, je soucasti ir§iho usili vybavit
roboty schopnosti porozumeét a predvidat
cile jinych robott, a to ¢isté z vizudlnich
pozorovani.

STACi NEKOLIK SEKUND VIDEA

Védci v experimentu umistili jednoho robota
do ohradky o velikosti 0,6 x 0,9 m, a naprogra-
movali tak, aby hledal zeleny kruh na podlaze
a jel smérem k nému. Druhy robot v pozici
~pozorovatele” jej monitoroval. Kdyz byl

Kognitivni schopnost,
zaklad socialniho
chovani lidi a zvirat,
chtéji védci predat
robotum.

zeleny kruh v jeho perimetru zakryt cervenou
kostkou, robot se zaméfil na jiny zeleny kruh
a nasmeroval sviij pohyb k nému nebo ztistal
stat na misté. Védci oc¢ekavali, Ze se pozorova-
telsky robot nauci délat predpoveédi o kratko-
dobych akcich pfedmétného robota. To, co
vSak necekali, bylo zjisténi, jak pfesné dokazal
Casem pozorovatelsky robot pfedvidat budou-
ci ,pohyby” svého kolegy s pouhymi nékolika
sekundami videa jako voditka.

Po dvou hodinach sledovani zacal pozo-
rovaci robot predikovat cil a cestu svého
partnera. Nakonec byl schopen pomoci
Al spravneé pifedpovedét cil ve Ctyfech
riznych situacich s tispésnosti az 98,5 %.
+Pocatec¢ni vysledky jsou velmi vzrusujici.

FOTO: Columbia Engineering
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Robot-pozorovatel

Nase zjisténi zacinaji ukazovat, Ze jeden
robot miZe vidét svét z pohledu jiného
robota. Schopnost pozorovatele pochopit,
aniz by byl veden, zda partner mohl nebo
nemohl vidét zeleny kruh, je moZna primi-
tivni formou empatie,” fika Boyuan Chen,
hlavni autor studie.

Modelovani chovani je kognitivni schop-
nost, ktera je zakladem mnoha aspektti so-
cidlniho chovani lidi a zvifat a tuto schopnost
chté&ji védci ptedat také robottim. VétSina
studii modelovani chovani strojti vSak spolé-
ha na symbolické nebo vybrané parametrické
senzorické vstupy a integrované znalosti rele-
vantni pro dany tkol. V popisovaném piipadé
§lo o to, aby pozorovatel mohl modelovat
chovani herce pouze prostfednictvim vizual-
niho zpracovani, bez jakychkoli pftedchozich
symbolickych informaci a pfedpokladti o rele-
vantnich vstupech.

Védci pfedpokladaiji, Ze takové modelovani
vizudlniho chovani je zakladni kognitivni
schopnosti, kterd by mohla strojiim umoz-
nit porozumeét a koordinovat se s okolnimi
aspekty.

"pozorovatel"

Robot-pozorovatel

o V experimentu byl robot-herec
naprogramovan tak, aby hledal zeleny
kruh na podlaze a jel smérem k nému.
Druhy robot-pozorovatel jej
monitoroval.

Po dvou hodinach sledovani zacal
robot-pozorovatel predikovat cil a cestu
svého robota-herce.

ZiSKAJi SCHOPNOST SOCIALNi INTERAKCE?
Prostfednictvim tzv. testu falesné viry védci
navrhuji, aby tento pfistup mohl byt pfed-
chtidcem fenoménu oznacovaného jako ToM
(Theory of Mind - teorie mysli), ktery je uzna-
vany jako klicovy rozliSovaci znak socidlniho
poznavani ¢lovéka a primatt a také faktor,
jenZ je nezbytny pro komplexni a adaptivni
socidlni interakce, jako je spoluprace, soutéz,
empatie, ale i podvod.

Vyzkumnici uznavaji, Ze chovani, které robot
v této studii vykazoval, je mnohem jednodussi
nez chovani lidi. Véfi vsak, ze to muize byt zaca-
tek, aby roboty ziskaly schopnost ToM. Déti ve
tfech letech zacinaji chapat, Ze ostatni mohou
mit jiné cile a potfeby neZ oni, cozZ muzZe vést

cil (zeleny kruh)

k hravym ¢innostem, jako je schovavacka, ale
Lidé jsou v popisu svych prfedpovédi
pomoci verbalniho jazyka stale lepsi nez
roboty, zatimco védci nechali pozorovaciho
robota predikovat spiSe ve formé obrazka nez
slov, aby se nezamotal do oSemetnych vyzev
lidského jazyka. Hod Lipson, spoluautor studie,
ale naznacuje, Ze schopnost robota pfedvidat
budouci akce vizualné, neni ojedinéla. ,My lidé
také nékdy myslime vizualné. Budoucnost si
Casto predstavujeme v nasi mysli, ne slovy:"
Existuje ale mnoho etickych otazek. Diky
této technologii budou roboty odolnéjsi
a uzitecnéjsi, ale kdyz budou schopny predvi-
dat, jak a co si lidé mysli, mohou se pravdé-
podobné také naucit s témito myslenkami
manipulovat. ,Uvédomujeme si, Ze roboty
nezlistanou dlouho pouhymi pasivnimi stroji
pro sledovani instrukdi, stejné jako jiné formy
pokrocilé Al ale doufame, Ze dokdzeme
udrzZet tento druh technologie pod kontrolou,”
konstatuje Hod Lipson. m

Petr Kostolnik
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Kodex

ROBOCHARTA DEFINUJE
SPOLUPRACI LIDi A ROBOTU

Evropska asociace strojirenského primyslu EUnited zverejnila
dokument Good Work Charter - Evropskou chartu pro roboty
a lidi. Dokument by se mél stat jakymsi oficialnim kodexem
robott a lidi, ktefi pracuji spolecné.

okument, ktery podporuje cile
udrZitelného rozvoje Spojenych

narodi do roku 2030, definuje

10 hlavnich oblasti pro utvareni budoucnosti E . t 'd
prace, na néZ je zadouci zaméfit pozornost. = ﬂ | E‘
Robotika a automatiza¢ni technologie nabi- ; Robotics ¢ Eurapean

Enginaaring Indusiries
Associolion

zeji nespocet piileZitosti, jak umoZnit dobrou
praci a spokojenost s ni na vSech trovnich.
Soucasné se zvySuje tempo zmén vyvolané
digitalizaci, globalizaci, starnouci spolecnos-
ti a novymi obchodnimi modely. Za timto
ucelem vytvofil evropsky roboticky priimysl
Chartu dobré prace, ktera identifikuje prioritni
okruhy, jimz je tfeba se vénovat, objastiuje
preambule dokumentu smysl jeho vzniku.
Vztahuje se nejen na vyrobce a vyvojare
robotickych systémt, ale i na jejich uzivatele,
tj. na celou robotickou komunitu, na roboty
pouzivané v tovarnach (pramyslové roboty)
imimo tovarny (servisni roboty).

.Na 2,7 miliont priimyslovych robotti pou-
zivanych po celém svété a rostouci vyuZzivani
servisnich robot(i mimo tovarny rychle méni
zpusob nasi prace. Abychom tento pfechod
aktivné zvladli, mize pomoci Charta dobré
prace, piiemz je nezbytné si uvédomit, ze
lidé budou na pracovisti vzZdy hrat tstfedni
roli," fika pfedseda EUnited Robotics Wilfried
Eberhardt.

Charta proto stavi do centra ¢lovéka: Chce,
aby roboty ulevily pracovnikiim od nudné
amalo interakéni prace, ktera neni vhodna pro
lidskou povahu - zameéstnanci by méli praco-
vat jako lidé, a ne jako stroje. Je definovano,
Ze roboty musi pomdhat lidem, nikoli naopak.
Proto se evropsky roboticky primysl zasazuje
o pristup typu ,¢lovék ve veleni”. Dalsimi
oblastmi zaméfeni jsou rozvoj dovednosti,
spoluprace ¢lovék-robot, snadné pouzivani
strojU, iniciativy zacilené zejména na mladé
lidi a strategie feSeni demografickych zmén.

8 01-2021
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Charta dobré prace evropského robotického prumyslu
10 oblasti prace budoucnosti vyzadujicich pozornost
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Zdroj: EUnited RObotics - Good Work Charter

,Prechod na stale vice automatizovanou
ekonomiku, zaloZenou na datech, vyZzaduje
zmeény v pracovnich ujednanich, které je
tfeba upravit ze strany zameéstnavatelt, jejich
pracovnikt i vlad. Primysl mtiZe pomoci
tim, Ze zajisti, aby pracovnici byli vybaveni
dovednostmi a potfebnymi znalostmi, aby
se jim v nové ekonomice dafilo,’ fika laureat
Nobelovy ceny Christopher Pissarides z IFOW
(Institutu pro budoucnost prace).

ZkuSenosti i vyzkum z poslednich dvou
desetileti naznacuji, Ze obavy z masivni
nezameéstnanosti zptsobené automatizaci
jsou neopodstatnéné a ve skute¢nosti ma
automatizace a robotika vyznamny pozitivni
dopad na pracovni mista a je klicem k prospe-
rité a vysoké Zivotni Grovni.

Soucasna nova vlna automatizace a jejich
technologii, jako je spoluprace ¢lovéka
s robotem, asistenc¢ni systémy, nositelna

Robotika

a automatizacni
technologie nabizeji
nespocet prilezitosti,
jak umoznit dobrou
praci a spokojenost

s ni na vSech
urovnich.

zafizeni a Al urychli tuto cestu ke zlepSeni
kvality prace. Hlavni vyzvou je zvladnout
tento pfechod, stejné jako nékteré zmény
pracovnich mist, kdy urcité tlohy budou
ztraceny a jiné vytvofeny noveé, aby se
zajistilo, Ze pracovnici ziskaji dovednosti
potiebné na trhu prace. Evropsky roboticky
sektor bude proto podporovat robotické
projekty ve Skolach a inspirovat mladé lidi,
aby se zameéfili na pfedméty STEM (Science,
Technology, Engineering, Mathematics),

a pomahat vyvijet strategie pro rekvalifi-
kaci lidi, které jim pomohou pfizptlisobit se
menicimu pracovnimu prostiedi, konstatuje
dokument. m

Kamil Pitner

Pét robotickych trendii 2021

Podle IFR se ro¢ni instalace prumyslovych robott béhem let 2010-2019 vice
nez ztrojnasobila a v tovarnach po celém svété dosahla 381 tisic jednotek.

Ve své zpravé zvefejnéné v tnoru letosSniho
roku poukazuje Mezinarodni federace robo-
tiky (IFR) na 5 hlavnich trendt v robotické
branzi, které formuji pramyslova odvétvi po
celém svété.

ROBOTI SE UCi NOVE TRIKY

Software pro Al v kombinaci se strojovym vi-
dénim a jinymi snimacimi systémy umoziuji
robotim zvladnout naroc¢né Gikoly. Jednim z
takovych je tzv. bin picking, ktery byl v minu-
losti proveditelny pouze manudlné. Pokroky
v komunikacnich protokolech umoziiuji bez-
problémovou integraci nové generace robott
do automatizace.

NASAZENi VE SMART FACTORY
Budoucnost patfi sitové interakci robotti a
autonomné navadénych mobilnich zafizeni
s nejnovéjsi navigacni technologii, jsou tak
mnohem flexibiln€&jsi. Lze je oddélit od toku
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vyrobni linky a pfesmérovat na montazni
stanice. Na obratkach také nabira integrace
pracovnich stanic pro spolupraci ¢lovék-robot.

VSTUP NA NOVE TRHY

Prtilom v oblasti konektivity piispiva k vétsi-
mu piijeti robotti ve vyrobnich odvétvich, kte-
ra se k automatizaci obrétila teprve nedavno,
jako jsou potraviny a ndpoje, textil ¢i plasty.
Pokracujici digitalni transformace povede ke

zcela novym obchodnim modeltim, protoZe
producenti se mohou diverzifikovat snadnéji
nez kdy dfive.

SNIZOVANIi UHLIKOVE STOPY

Investice do moderni robotické technologie
budou pohanény pozadavkem na mensi uhli-
kovou stopu. Roboty jsou energeticky Gc¢inné,
tak pfimo sniZuji energetickou spotfebu vyro-
by a diky vyssi presnosti také produkuji méné
chybnych produktt1, coZ ma pozitivni dopad
na pomér vstupu zdroju k vystupu.

DODAVATELSKE RETEZCE

Pandemicka situace zviditelnila slabiny globa-
lizovanych dodavatelskych fetézca, které tak
bylo nutné pfeorganizovat. Vznikla tak Sance
ipro vyrobce robott.

Pokroky v robotickych technologiich pfi-
spivaji k vétsimu nasazeni robott. Pandemie
nezahdjila zadné nové trendy, ale urychlila
pouzivani robotiky nad ramec zavedené praxe.
V tomto ohledu se ukazala byt nejvétsi samo-
statnou hnaci silou zmén v priimyslu,” fika
Dr. Susanne Bieller, generdlni tajemnice IFR. =

Petr Mistr

roboticjournal.cz 9



Statistika

ROBOTICKE ZAVODY POKRACUJI

Primérna hustota robotl ve vyrobnim primyslu dosahla nového
globalniho rekordu 113 jednotek na 10 000 zaméstnancl,
konstatuje posledni statistika Mezinarodni federace robotiky

zachycujici nejautomatizované;jsi zemé svéta.

Hustota robotii ve vyrobnim priamyslu v roce 2019

Poéet instalovanych jednotek na 10 tis. zaméstnancti
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Zdroj: IFR

Hong Kong

licovym parametrem je hustota
I( robot(, tzn. pocet provozovanych
pramyslovych robotd v pomeéru

k poctu pracovnikt. ,Toto méfeni irovné
automatizace umoznuje srovnani zemi

s riiznymi ekonomickymi velikostmi

v pribéhu ¢asu,” fika Milton Guerry, prezident
IFR (Mezinarodni federace robotiky).

Podle regionti ma z hlediska ukazatele
hustoty robotti ¢i robotické denzity (udava-
né poc¢tem instalovanych robotti na 10 tis.
pracovnikl) nejvice automatizovanou vyrobu
zapadni Evropa (225 jednotek), zejména
severské evropské zemé (204 jednotek),
nasledovana Severni Amerikou (153 jednotek)
ajihovychodni Asii (119 jednotek).

Mezi 10 nejvice automatizovanych zemi na
svété patfi (fazeno podle robotické denzity):
Singapur, Jizni Korea, Japonsko, Némecko,
Svédsko, Dansko, Hongkong, Tchaj-pej, USA,
Belgie a Lucembursko.

NEJROBOTIZOVANEJSi ZEME: SINGAPUR
Zemi s viibec nejvyssi hustotou robott
zlistava Singapur s 918 jednotkami na

10 000 zameéstnanct v roce 2019, kde je
primarnim zakaznikem pramyslovych robott
s podilem 75 % na celkovém provoznim stavu
tamni elektronicky pramysl. Jde zejména
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o vyrobu polovodic¢t a pocitacovych periferii.
Jizni Korea je na druhém misté s 868 jednot-
kami v roce 2019, ktera je se spole¢nostmi jako
Samsung a LG lidrem na trhu v oblasti vyroby
LCD a pamétovych ¢ipti a také hlavnim vyrob-
nim zavodem pro motorova vozidla a vyrobu
baterii pro elektromobily.

O tfeti a ¢tvrté misto se s identickou hod-
notou (364 robotti na 10 000 pracovnik) déli
Japonsko a Némecko. Japonsko je svétové
vedouci zemi vyroby robotti, kde dokonce
roboty montuji roboty - rodny list ze Zemeé
vychazejiciho slunce ma téméf polovina z cel-
kového poctu ve svété vyrobenych robott.
Podle statistik IFR zajistuje Japonsko 47 %

Klicovym parametrem
je hustota roboti,
tzn. pocet
provozovanych
prumyslovych robotii
v pomeéru k poctu
pracovniku.
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globalni vyroby robotti. Hlavnimi odbérateli
robott jsou tam se zhruba tfetinovymi podily
elektricky a elektronicky primysl (34 %),
automobilovy sektor (32 %) a kovodélny

a strojirensky primysl (13 %).

Némecko je s podilem 38 % zase nejveétsim
trhem robot1 v Evropé. Vétsina evropskych
primyslovych robott pracuje ve zdejSich
tovarnach. Hustota robott v némeckém
automobilovém priimyslu patfi k nejvyssim
nasvete.

Na pété pozici s hustotou robot1 274 jed-
notek na 10 000 pracovniki je Svédsko. Zde
pracuji roboty v kovoprimyslu s podilem 35 %
adalSich 35 % v automobilovém pramyslu.

AUTOMOTIVE TRHU DOMINUJI USA A CiNA
Hustota robotti v USA se zvysila na 228 robotti
na 10 000 zaméstnanct, a to zejména diky
automobilkam. V roce 2019 byl americky
automobilovy trh opét druhym nejvétsim
trhem na svété, hned po Ciné. USA i Cina jsou
globalné povaZzovany za vysoce konkurenc¢ni
trhy pro vyrobce automobilti. Vyvoj hustoty
robott1 v Ciné pokracuje dynamicky zejména
ve zpracovatelském priimyslu, kde je dnes
hustota robotti celosvétové na 15. misté. m

Kamil Pittner
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Trendy

STROJOVE VIDENI CEKA
VYRAZNY NARUST

Strojové vidéni ma podstatny dopad na vyrobni a primyslova
odveétvi a se vstupem prumyslu do éry digitalizace lze ocekavat,
Ze prinese firmam nové moznosti.

echnologie strojového vidéni
I umoziuje pramyslovym nastrojim
arobotum plnit specifické tikoly a jako

jedna z klicovych prvkd Pramyslu 4.0
pomadhaji automatiza¢nim systémum posilit
efektivitu, napf. optimalizaci zasob, identifika-
ci vadnych produktt, zlepSenim kvality
vyroby apod. Strojové vidéni je soucasti
mnoha noveé vznikajicich technologii, véetné
Al robotiky a inteligentnich bryli.

10 TRENDU PRO LETOSNI ROK
Analytik Vivek Kumar ve studii magazinu
Analytics Insight charakterizuje desitku hlav-
nich trend strojového vidéni, které by mély
dominovat v letoSnim roce.

VESTAVENE VIDENi

Integrované vidéni spojuje schopnosti snima-
ni a zpracovani obrazu do jediného zafizeni.
Tento pokrok ve strojovém vidéni si uZ nasel
cestu do Siroké skaly priimyslovych aplikaci,
jako jsou napt. kontrolni a tiidici systémy. Lze
se s nim setkat napft. v autonomnich vozi-
dlech, dronech nebo i ve smartphonech.

VGR

Robotika zaloZend na vidéni VGR (Vision
Guided Robotics) bude vyznamné nartistat,
protoZe poskytuje inteligentnéjsi a rychlejsi
3D méieni a podporu navigace. Stejné tak ale
muiZe pomoci fesit problémy s automatizaci
v dasledku stoupajicich mzdovych naklad
ulidi.

RUST 3D INSPEKCE

Konven¢ni kontrolni metody poskytuji
méfeni ve dvourozmérné formé, coz vsak
nezobrazuje spolehlivou analyzu struktur
dild, protoZe vysledna data jsou omezena

na plochy 2D obraz. Rostouci poptavka po
kvalitnéjsi kontrole v primyslu vede k pfijeti

inspekénich systému zaloZenych na 3D zobra-
zovani. To umoZni kontrolovat a zkoumat ob-
jekty s velkou hloubkou ostrosti a poskytovat
presné prostorové informace v redlném case.

KAMERY SWIR

KratkovInna infracervena technologie
(SWIR) oznacuje viditelné svétlo ve fotonech
odraZenych nebo absorbovanych objektem.
Zobrazovani SWIR pokryva rozsah vinovych
délek od 900 do 1700 nm a s pokrokem

v technologiich senzort se pouZivani kamer
SWIR zvysuje v aplikacich, jako je kontrola
polovodict, profilovani laserového paprsku,
hyperspektralni zobrazovani, analyza chemic-
kych latek apod.

INTEGRACE CXP v2.0

Nejnoveéjsi verzi vizualniho rozhrani
CoaXPress (CXP) budou vice vyuZzivat systé-
movi integratofi vzhledem k jeho zdvojnaso-
bené Sifce kabelového pasma oproti predchozi
generaci na10 a 12,5 Gb/s na linku. Sifka je
nastavena tak, aby se stala standardem pro
vysokorychlostni rozhrani strojového vidéni.
CXP v2.0 serychle integruje do odvétvi, ktera
jiZ dlouho spoléhaji na koaxidlni kabel, jako
je napt. letectvi a inteligentni monitorovani
provozu.

VZESTUP TEKUTYCH COCEK

Tekuté ¢ocky (Liquid Lenses) nabizeji v pra-
myslovych aplikacich fadu vyhod. Stejné
jako Kklasické optické ¢ocky jsou ity kapalné
jednotlivé optické prvKky, ale tvofené z optic-
kého tekutého materialu, ktery miize ménit
svij tvar. Tekuté ¢ocky se v posledni dobé
posunuly od inteligentnich senzort a kamer
do nejriznéjsich aplikaci, véetné digitalni
fotografie, snimani pramyslovych dat, ¢teni
¢arovych kodt, ziskavani biometrickych dat
apod.

TERMALNi ZOBRAZOVANi

Tento zobrazovaci systém, ktery se pouzival

k dalkovému priizkumu Zemé, funguje na
principu pfevodu infracerveného zafeni na vi-
ditelné obrazy, ilustrujici prostorové rozloZeni
teplotnich rozdilii ve scéné sledované termo-
kamerou. Strojové vidéni na bazi tepelného
zobrazovani umoziuje napt. dilkové méfeni
teploty nebo emisi v daném procesu.

ZLEPSENi ARA VR

Technologie rozsifené a virtualni reality (AR

a VR) uz daleko pfesahuji své vyuZiti jen pro
zabavu. Jejich moznosti posouva strojové vi-
déni na dalsi Grovern - vyuZzivaji se pro pokyny
v redlném case, Skoleni ¢i instruktaZ pracovni-
k1, podporu tdrzby apod.

VYLEPSENA VIDITELNOST
DODAVATELSKEHO RETEZCE

V dodavatelském fetézci se strojové vidéni
objevuje jako transformacni technologie pro
automatizované ovérovani odchozi logistiky.
Pomaha sniZovat provozni naklady a zvySovat
ziskovost diky nulovym chybam pfi pfepravé
amaximalizovat efektivitu procesu automati-
zovanym sbérem dat. Ocekava se, Ze preprav-
ni spole¢nosti budou v nasledujicim obdobi
vice vyuzivat techniky strojového vidéni

pro zvy$ovani viditelnosti dodavatelského
fetézce.

ANALYZA KVALITY

Systémy strojového vidéni integruji zpra-
covani obrazu s priimyslovou automatizaci
amohou poskytovat rychlou, ekonomickou
a spolehlivou kontrolu, ktera zvysuje kvalitu
iobchodni produktivitu. Mohou zahrnovat
procesy, jako je ziskavani, zpracovani nebo
analyza obrazu a rozpoznavani. m

Vladimir Kalab
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Rozhovor

Al NA SCENU!

V roce 2019 prisel inovator Tomas Studenik s napadem oslavit
jubilejni vyro€i hry R.U.R. novym dilem napsanym umélou
inteligenci. A 26. Unora, sto let a jeden den po prvnim uvedeni
Capkova dramatu, mélo svou svétovou online premiéru.

m Jak si dnes vede Cesko na poli robotiky?
Nemyslim, Ze jsme tak dobii, jak se obcas tvrdi,
pokud jde o hardware, coZ je Skoda. Kdyz se podi-
vate na fyzické roboty, jde pfevazné o znacky
vyrobcti z jinych zemi. A pokud jde o robtitky,
jaci by asi svou humanoidni podobou nejvice
odpovidali Capkové piedstavé, tam vladne bud
Amerika, nebo Asie. Ale kde mame Sanci svétu
néco fici, je oblast ,neviditelnych” robott, tj. sit
umeélé inteligence. Na to zde mame talent ,ob-
jevovat nové pastviny, nové horizonty", z nichz
jeden je napfiklad kreativni uméla inteligence.
Tedy jeji vyuZiti vuméni - v literatute, divadle
nebo ve filmu. Unas sidli firmy, jako napiiklad
Avast, které vyuzivaji umeélou inteligenci v oblas-
ti bezpec¢nosti informac¢nich technologii nebo, co
zase nahrava kreativni tendenci, je zde nékolik

svétovych jmen na poli gamingu, jako Warhorse
studio, Bohemia Interactive a dalsi, které jiz vyu-
Zivaji nebo zacinaji vyuZzivat umélou inteligenci
napt. pro generovani dialogti ve hrach.

Také Capek zacal kariéru robotii pravé v ume-
ni - slovo robot vzniklo v divadle, a ted po
100 letech diky projektu THEQiTRE je tu zajima-
vy experiment, kdy lid$ti herci nazkouseli hru,
kterou vytvorila uméla inteligence, a kdy lidska
Gsta maji fikat néco, co nenapsal clovek. Scénar
a dialogy vygenerovaly jednicky a nuly.

m Veétsina lidi si umélou inteligenci nespojuje

s kreativitou, ale spiSes rychlym zpracovinim
ohromného mnozZstvi dat. JenZe nynijste ji
sverili tikol, ktery byl az dosud povaZovin za
vybradni doménu clovéka.

@ . cCilem projektu THEITRE
je probadat, do jaké miry
dokaze kreativni uméla in-
teligence clovéka zastoupit,
doplnit nebo také znechu-
tit," fika Tomas Studenik,
iniciator projektu.

© Hru THEAITRE vidélo
prostfednictvim internetu
pres 13 tis. lidi z celého
svéta, coZ je svym zpisobem
unikatni rozsah divadelniho
pfedstaveni.

o Al vygenerovala hru sama
na zakladé informaci, které
méla k dispozici z myriady
internetovych dat.

© Lidsti herci Fikaji dialogy,
které nenapsal Clovék,
ale vygenerovaly jednicky
a nuly.

© Herci Svandova divadla
a studenti DAMU se scénarie
zhostili velmi dobre.

Castecné, THEAITRE je projekt, ktery dostal grant
od Technologické agentury CR na aplikovany
spolecenskovedni vyzkum s cilem probadat, jestli
ado jaké miry dokaZe kreativni uméla inteligence
Clovéka zastoupit, nahradit ¢i doplnit nebo také
tfeba znechutit. To je vyzkum, ktery probiha.
Zatim je vysledkem porad spoluprace stroje
aclovéka. Aikdyzje vklad ¢lovéka vyrazné mensi
neZ prace, kterou odvedla neuronova sit, herce
hraji zatim lidé. Ackoli casem asi budou moci hrat
iroboti. Ovsem potad nékdo musi rozhodnout
otom, co je z vystupu vytvoreného strojem po-
uzitelné, nebo neni, a to déla clovek - reZisér nebo
dramaturg. Ten rozhoduje, co pouZzije a jaky bude
zplisob uvedeni. Neni to tedy zatim tak, Ze by ro-
bot hru reZiroval, ale ve hfe neni ani jedna replika,
kterou by nevygenerovala uméla inteligence.

FOTO: P. Sinangl, A. Hrbkova
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m Odpovida vysledek tomu, cojste ocekavali?
Projektu se ticastni dvé skupiny lidi. Jednu

tvori lingvisté a matematici, studenti oboru
aplikované lingvistiky Matematicko-fyzikalni
fakulty UK v Praze vedeni Rudolfem Rosou,
druha jsou divadelnici - reZisér, dramaturgové
aherci Svandova divadla a také studenti z DAMU.
Rezisér Daniel Hrbek byl k projektu skepticky,
stejné jako dramatici obecné, ale stradné je

bavilo to vyzkouset, a ti z ,Matfyzu" jsou nadSeni
zneuronovych siti a zajimalo je, jaké to bude v di-
vadle. Ja osobné jsem byl piijemné pfekvapen,
kdyz jsem vidél scéndt. Bylo to opravdu dobré, to
jsem necekal. Uprav bylo jen malo, a uz to, Ze hru
Svandovo divadlo zafadilo na repertoar jako jiné
hry, které mély fadu repriz, svéd¢i o tom, Ze to
takova katastrofa nebude. Naopak si myslim, Ze
projekt prispéje k debaté, zda do budoucna stroje
iv oblastech, jako je dramaticka tvorba nebo jiné
kreativni profese, nemohou pomoci autortim,
ktefi jsou tfeba vycCerpani a bez ndpad.

m Nebudou se umeéici obavat, Ze jim roboti
seberou prdci, jak panovaly casté obavy

s ndstupem robotiiv primysiu?

Ztoho strach nebyl. Bylo jasné, Ze to vzbudi
néjaké emoce, ale jde o pokrok a novou véc. Je
dobré byt u toho a mit vliv na to, jakym zptiso-
bem ty véci budou nebo nebudou fungovat, nez
se nechat prekvapit, piipadné zaskocit tim, Ze za
par let tfeba clovék zjisti, Ze jeho profese uZ neni
zapotiebi. Je to podobné jako u 1ékait, kde se jiz
uméla inteligence vyuziva. Napiiklad loni jsme
tesili projekt, kdy Al pomahala u mikroskopu
spoditat tzv. Langransovy ostriivky, ale rozhod-
nout o operaci nakonec musel clovék. Myslim,
Ze néco podobného nas ¢eka i v kreativnim pri-
myslu, Ze uméla inteligence bude spiSe pomahat
lidskym tviirctim délat jesté lepsi praci.

m Pokudjde o Vis, povaZujete to za zacdtek?
Prostéjste si chtéli néco zkusit, co se povedlo,
a ted’zkusime zase néco jiného, nebo se tomu
budete vénovat dale?

V oblasti
~heviditelnych
robotii” mame

talent objevovat nové
horizonty, jako je
napriklad kreativni
uméla inteligence.
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Projekt je planovan na dva roky. Hra méla nyni
premiéru a dalsi rok se bude pracovat na tom,
aby se zasah ¢lovéka minimalizoval. Cilem je,
aby cely scénaf vcetné reZijnich poznamek
dokazala vytvotit uméla inteligence. BEhem
piistiho roku by se systém mohl zdokonalit
natolik, aby neuronova sit misto sledu scének
vygenerovala samostatné skute¢nou celovecerni
hru. Co tam ale pofad bude chybét, je touha néco
vytvafet, kterou maji lidé, proto tvori umélecka
dila. Pocitac tuhle touhu nema, snaZi se jen néco
vyslovit o svété, o Zivoté, takZe v tom, co vytvori,
neni Zadny hlubsi smysl, néjaké emoce, ambice
atouhy... Je to néco jako v modemim umeéni, kdy
dilo dostane urcity vyznam aZ podle toho, kdo
senanéj diva a vjakém kontextu. Umeéni, které
generuje neuronova sit, se tak bliZi postmoderni-
mu umeéni, které leckdy vznika také nepfedvida-
telnym zptisobem.

m Moznd se tu oteviraji dalsi mozZnostiv oblasti
kreativni inteligence, kterd byla trochu ve stinu
vellgich dat, a aplikacis ryze praktickym
komercnim vyuZitim. Treba ulehcit pretizenym
scendristiim nekonecnych seridlti a telenovel
generovdanim jejich x-tého pokracovani...

Urcité. Myslim, Ze uz dnes by vysledek vypadal
lépe neZ vétsina toho, co se vysila v televizi.
Nabizi védi, které se hodi nejen scénaristtim. Sys-
tém miiZe reagovat na to, co clovék fekne nebo
napisSe, miZe napsat tfteba pohadku na pfani, kde
se zadaji jména hracek a ditéti pak piijde knizka
s jeho oblibenymi hrackami i jmény apod. Mize
slouZit jako generator piibéht véetné dialogy,
mitiZe to byt do budoucna tfeba psychoterapeut,
ktery bude dostupny kdykoli a kdekoli, kdyZz
bude potteba, pfitom za zlomek honorafe, ktery
pozaduje lidsky specialista. Takze myslim, Ze
budoucnost je velika.
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> Hovofi se o riiznych projektech, kdy silidé
napiiklad budou moci povidat s lidmi, ktefi uz
nejsou mezi nami, na zakladé toho, co fekli nebo
coudélali. Robot vSe ,natrénuje”, aby dokazal
simulovat jejich osobnost a reagovat odpovédmi
vjejich stylu. To vSe jsou myslenky, které nejsou
tak daleko od reality.

u To ale vyZaduje patricnd vstupni data. Z ceho
Cerpal vads projekt?

Neuronova sit vzdy vychazi z toho, co do ni
Clovék na jedné strané vloZi, podle toho pak
samoziejmé vypada i vystup. Myslim, Ze pravé to
je jeden z nejvétsich problémi dneska. Naptiklad
v Britanii byl nedavno velky pfipad, kdy systém
natrénovany k pfijimacim zkouskam si dovodil,
Ze lidé z chudSich pomérti byvaji znevyhodnéni
aZe se nedostavaji na Skoly. Neuronova sit si
myslela, Ze to tak ma byt a piizptisobila se tomu,
takZe systém musel byt nakonec vypnut.

Jakmile systém k néemu natrénujete a jsou
tam skryté ptedpoklady, které nikdo nereflek-
tuje, nenapravi se, ale naopak se mohou stale
prohlubovat. TakZe nemtiZeme véfit, Ze samotna
uméla inteligence vytesi vSechno, protoZe zaklad
je vZzdy v tom, s jakymi vstupy bude pracovat. Ty
pak budou determinovat i vysledné vystupy.

N&s model pouzity na divadelni hru ¢te cely
internet v angli¢tiné (do CeStiny byla pielozena
aZnasledné strojovym piekladem), ale vétSina
zdrojlit nebyla formou divadelnich dialogi,
protoZe systém ze zacatku generoval ledacos. Ve
spolupraci s divadelniky se ho ale dafilo postup-
né doladovat, takZe vytvafel lepsi a dokonalejsi
repliky.

m TalcZe kdyby ho vytvdrel Shakespeare, moblo
tovypadat jinak?

V podstaté ano. Déje se to hodné v hudbé i v ma-
litstvi, kde pocitace komponuji ve stylu Bacha,
Mozarta nebo Dvotaka a ¢asto dokazou dokonale
napodobit a replikovat jejich techniku nebo fingo-
vat styl urcitych maliiti. Myslim si ale, Ze divadlo,

»0sobné jsem byl
umeélou inteligenci
napsanym scénarem
prijemné prekvapen,
bylo to opravdu
dobreé."”

film a dialogy, které jsou v nich pouZivané, jsou

z téch kreativnich uméni nejtézsi. ProtoZe pokud
ma néjaky dialog mit smysl a byt srozumitelny,
pouta se na néjakou uZitou zkusenost.

u Co kdyby se kreativni inteligence dostala
do hodné vyspeélé formy, Ze by nds dokdzala
oklamat ve smyslu Turingova testu

Srovnatelné s lidskym dilem (a mozna i lepsi)

Premiéra divadelni hry stvofené umélou
inteligenci (byt s ¢astecnou lidskou pomoci
v podobé vstupnich dat, inspirace k roz-

voji dialogu) poskytla i zajimavou moZnost
zhodnotit dilo, které nestvorila lidska bytost.
A nutno fici, Ze dojem byl pozitivni - Al se
povedlo néco, s ¢im by asi mohl byt spokojen
i Karel Capek. Rozhodné prevysujici bézny
primér obsahové naplné, kterou ndm nabizi
(Ci spiSe vnucuje) televize nebo kino.

Hra ukazala fadu prekvapivych zjisténi,
ovsem, po pravdeé receno, pojeti soucasného
svéta, hodnocené z pohledu Robota, ktery
potkava riizné typy a charaktery lidi, nas

neukazuje v moc priznivém svétle. CozZ vzhle-
dem k tomu, Ze jde o pribéhy generované na
zakladé zdroji dostupnych z internetu, jako
koncentrovaného extraktu z déni ve virtual-
nim svété odrazejiciho realitu toho naseho
skute¢ného, nedava dnesni spolec¢nosti moc
dobré vysvédceni - ostatné vétsina dialogl
zaméfenych na rlizné filozofické otazky tyka-
jici se Zivota, smrti, lasky a Stésti, na které se
Robot snazi od lidi ziskat odpovéd, sméruje
nakonec k negativnimu nebo sexudlnimu
vyznéni, coz si nevymysleli tvirci, ale vyge-
nerovala sama Al na zakladé informaci, které
méla k dispozici z myriady internetovych dat.

a simulovat clovéka tak dokonale, Ze by
nebylo rozpoznatelné, Ze na drubém konci
linky je robot?

ZkousSeli jsme Turingtiv test délat na pasaZich,
které psal Zivy autor ve skute¢né divadelni hie
apotom to, co vygeneroval nas model, a ani
experti to asto nepoznali. TakZe uZ se neda ani
tici, kdyZz ukazu uryvek, kdo je skute¢nym
autorem - je to tak pil na ptil. Kdyz je tiryvek
delsi, rozdil je zjistitelny, tfeba Ze se text zacykli
nebo opakuje nebo tam sit udéla néco nelogic-
kého, ale na relativné kratkych tsecich se to uz
prakticky poznat neda.

Myslim, Ze nas to casem ¢eka. Napiiklad kdyz
budeme komunikovat pfes pocitac¢ s nékym,
koho zname a na kterého ziskala inteligence
dostatek vstupnich vzorkovych dat, asi nepozna-
me, zda se bavime se skute¢nym clovékem nebo
néjakou pocitacovou entitou.

Vzdy, kdyz néco takového vznikne, paralelné
vznika i zptsob, jak to zneuzit. Na druhou stranu
toale mize byt i k né¢emu dobré, napriklad
kdybych na fadu stale se opakujicich ¢ podob-
nych dotazd, které musim béZné zodpovidat,
mohl nechat odpovidat mé virtudlnija, a proty
opravdu dtilezZité véci se mohl vénovat nékomu
jinému, mtiZe mi uméld inteligence pomoci
uSetfit spoustu asu.

m Od umélé inteligence se ocekdvalo,

Ze osvobodi ¢lovéka od rutinnich nezazZivnych
Ano, jenZe problém je, Ze spousta lidi nevi, co
jiného, neZ ty rutinni véci by méla délat. To

se projevilo béhem pandemie. Hodné lidi ma
poiad praci jako smysl Zivota, néco, co k nému
nerozlucné patii, a jakmile diky témto nastrojim
ziskaji vétsi volnost, rutina tiplné vypadne. Takze
vznikaji obavy, Ze tu bude generace lidi, ktefise
budou nudit a nevédét co se sebou a propadat
depresim.m

Josef Valiska

Hra, kterou po skonceni doplnila neméné
zajimava diskuze s organizatory, méla i silné
momenty, napr. v zavérecné scéné dialogu
Robota, kdy popisuje své binarni byti, se
doslova vnucuje asociace z konverzace Boha
s biblickym MojziSem - ,nemutZes mne vidét,
jen slyset...“ A my jsme si Boha 21. stoleti
stvofrili pravé z technologii...

MozZna jedno z povolani budoucnosti,
které ¢asem vzniknou, bude kromé trenéra
robotli i recenzent filmu, divadelnich her ¢i
e-knih stvorenych umélou inteligenci. | kdyZz
mam dojem, Ze i tohoto tkolu by se casem
pravdépodobné ujala Al...m

Josef ValiSka

14 01-2021
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Téma

SYSTEMY STROJOVEHO

VIDENI, ROBOTICKE

SENZORY, Al A UCHOPOVACE

A -:ﬂi?

STALE DOKONALEJSI SMYSLY

esté nedavno zavisela fada vyrobnich
procesti na zkusenostech a schopnos-

tech smyslového vnimani kvalifikova-
ného odbornika. Dnes lidskou obsluhu
nahradily mnohem presnéjsi a dokonalejsi
schopnosti samotnych stroju fizenych
pocitaci a vybavenych specializovanymi
systémy.

Velkou zasluhu na tom ma i nastup Al ktery
umoznil skokovy genera¢ni posun v oblasti
zpracovani tidaju sesbiranych senzory
arozvoji potfebnych algoritm pro fungovani
vizualiza¢nich systému. Lehké kompaktni

kamery s vysokym rozliSenim mohou byt in-
tegrovany piimo do ramen a koncovych efek-
tord robotti, aniz by to znamenalo kompro-
misy na tkor jejich kinematickych parametrit
¢i dynamiky, a pracovat v redlném case, coz
nabidlo zcela nové moZnosti zejména v oblas-
ti bin picking aplikaci. Ty jsou dnes schopny
diky pokrocilym vizualiza¢nim systémtim
rychlych operaci s nahodné uspofadanymi
objekty, coz byl tikol dfive ¢asto nefeSitelny.

Podobné laserové méfeni, LIDAR, ultrazvuk
apod. umoziuji spolehlivou detekci pfekazek
a mapovani terénu nezbytné pro bezpecny

provoz autonomnich vozidel a jejich fungo-
vani ve vyrobnich a logistickych provozech,
kde roboty jiz pfevzaly znacnou cast lidské
prace, aby lidem ulevily od nezazivnych, le¢
nezbytnych operaci.

Strojim se tak diky jejich stale se zlep-
Sujicim smysliim oteviraji nové aplikac¢ni
moznosti a zmensuje se riziko chyb lidského
faktoru. Strojové vidéni je presnéjsi, rychlejsi
a spolehlivéjsi, a toi v podminkach, které
lidské smysly nejsou schopny zvladnout,
anemohou tak modemnim technologiim
konkurovat.m
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Téma: Rozhovor

ZALEZi JEN NA FANTAZII UZIVATELU

A JEJICH POZADAVCICH

Roboty jsou jednim z klicovych aspektt primyslové
automatizace a stézejnim faktorem pro né jsou zase
uchopovace. Jak vypada aktualni situace a vyvoj v této branzi
a jake trendy lze ocekavat, nam v rozhovoru prozradil Vikram
Kumar, reditel OnRobot Europe.

m V posledni dobé je populdrni téma
inteligentnich véci, IloT a senzortl,
propojovadni do komplexnéjsich siti a celkil.
Jak na to reagovali vyrobci vybaveni pro
roboty? Zaznamenali jste vyssi poptaviku po
téchto resenich?
Nase spolecnost je poskytovatel feSeni pro
kolaborativni aplikace vSech typt ve viech
vyrobnich odvétvich a jako takova podporuje
koncept Priimyslu 4.0 a samoziejmé reaguje
na poptavku po novych vyrobnich technolo-
giich. V tomto ohledu citime potiebu vyrob-
nich spole¢nosti optimalizovat a automatizo-
vat vyrobni procesy.

Pokud se totiZ zvySuje poptavka po pro-
pojovani vyrobnich systému, tak se zvysuje
i zajem po robotickych technologiich, které
jsou soucasti komplexnich projekt Primyslu
4.0. A zejména dnes, kdy se fesi nejriznéjsi
omezeni a socidlni odstup na pracovistich,
ocekdvame zvySeni investic jak do inteligent-
nich systému, tak do automatizované vyroby.

m Jakym smérem se nyni obecné ubira
vyvoj v uchopovaci technice? Lze sledovat
v aktudlni dobé v této oblasti néjaké
vyraznéjsi trendy?

OnRobot nabizi celé spektrum uchopova-
cich technologii, od tradi¢nich prstovych
uchopovact pres podtlakové elektrické
grippery bez potfeby externiho pfivodu
vzduchu az po pfevratny Gecko Gripper
vyuZivajici van der Waalsovy sily. A nyni
nové uvadime magneticky uchopovac pro
manipulaci s materidlem, pro montaz a ob-
sluhu strojti naptiklad v automobilovém

a leteckém priimyslu. TakZe uchopovaci
techniky se neustale vyvijeji a zaleZi jen

Nespravné zvoleny
nastroj miiZe

oslabit pfFinos robota
¢i automatizacniho
systému.

o ,Vétsi vyznam nez v novych
technikach tchopu vidim ve
vsestrannosti technologii zastat az
desitky tkold pomoci jednoho in-
teligentniho nastroje,” Fika Vikram
Kumar, feditel OnRobot Europe.

Q Nedavno firma uvedla podtlakovy
uchopovac VGP20, ktery umoziiuje
usetfit az 90 % nakladi na provoz
a udrzbu (viz str. 28).

e Siroké spektrum univerzalnich
nastrojui obsahuje napf. kamerové
systémy...

© .. nebo robotické Sroubovaky
Ci brusky.

na fantazii zakaznikd, k ¢emu vSemu je
dokazi vyuzit.

Podstatnéjsi neZ nové techniky
uchopu je vSestrannost technologii schop-
nych zastat az desitky tkolti s pomoci
jednoho inteligentniho nastroje. Namisto
1000 specializovanych koncovych nastroji
pro 1000 tkolti budou firmy vyuzivat
10 nastroja pro 1000 riiznych tikold. Stejné

FOTO: OnRobot
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nastroje, jako tfeba pravé uchopovace,
vyuzivané k obsluze strojii bude mozné
pouzit i ke stale vice procesiim ve vyrobé
¢i kontrole kvality.

OnRobot ale neni jen o uchopovacich.
Mame dnes Siroké spektrum dal$ich univer-
zalnich nastrojli véetné robotické brusky pro
dokoncovaci aplikace, robotického Sroubo-
vaku pro montazni aplikace ¢i kamerového
systému. Nasi filozofii je eliminovat tzv. ,praci
ve 4D" (dull, dirty, delicate, dangerous), tedy
monoténni, choulostivé ¢i nebezpecné tkoly
ve $pinavych ¢i prasnych provozech, a nechat
lidské pracovniky fesit chytfejsi tikoly s vyssi
hodnotou.

m Pokud jde o konstrukcni reSeni
uchopovaci, na trhu je nabidka pokryvajici
snad vsechny myslitelné aplikace. Dd se
ocekavat jesté néjaky skutecné zdsadni
prilom, nebo jen postupnd evoluce

a zdokonalovani jiz vymysleného?

Ve zaleZi hlavné na poZadavcich kon-
covych zakazniku a aplikacich, které
pouZzivaji. Nade tichopové a snimaci
systémy pro pramyslovou automati-
zaci dovoluji snadnym zptisobem
pokryt Siroké spektrum kolabora-
tivnich aplikaci, které pracovnikiim
umoznuji spolupracovat na tikolech mon-
taZe, povrchovych Gpravach, pick & place,
obsluhy strojt, testovani atd.

Snazime se pfedevsim vylepSovat nase
technologie, aby zakaznici mohli pfekonat
askali tradi¢nich systému. Napiiklad podtla-
kové uchopovace nemuseji mit okolo sebe
vzduchové hadice a elektrické kabely, takze
je Ize rychleji pfenastavit a mohou pracovat
v Cistych provozech. Gecko gripper zase do-
kaZe snadno uchopovat ploché perforované
objekty, coz diive bylo prakticky nemozné.

A novy magneticky uchopovac zase diky
funkcim nastavitelné sily umoziuje rychlé

a snadné nastaveni pro pfesnou manipulaci

s materialem, coZ tradi¢ni magnetické nastro-
je nedokazaly.

m Software nebo hardware? Na co se nyni
nejvice zaméruje pozornost vyrobcii? Nebo je
to blavné synergie obou faktori?

Ackoli vlastnosti robotického hardwaru jsou
Kklicové, letos se chceme vice zaméfit na soft-
ware. Budeme pokracovat v dal$im rozsifova-
ni moZnosti jednotného rozhrani tim, Ze vedle
novych koncovych nastrojii budeme uvadét
také vice softwarovych aplikaci. Za hlavni
inovacni posun povazujeme to, Ze jiZ nebude
potfeba mit na kazdy koncovy nastroj special-
ni ovladaci rozhrani, ale staci jedno prostfedi
k naprogramovani ramene, uchopovace,
kamery, senzoru a dal$ich prvka potfebnych
pro danou kolaborativni aplikaci.

3.

Diky nasi strategii One Stop Shop, tedy
,vSe na jednom misté", najdou firmy u nas
vSechny prvky potfebné k zajisténi kolabo-
rativni aplikace a pokryti potieb kooperujici
automatizace. Nabizime dnes Siroké spekt-
rum produktt véetné uchopovacy, kamer,
brusky, Sroubovaku, senzort(i, ménicli nastrojii
a softwaru, které jsou kompatibilni se vSemi
robotickymi rameny, aplikacemi a dal$im ro-
botickym vybavenim. Software bereme jako
nedilnou souc¢ast navrhu aplikace a snaZime

se 0 to, aby zakaznik u nas nasel vSe potfebné
k jeji realizaci.

m Robot je tak schopny, jak mu umoZriuje
Jjeho koncovy ndstroj. MiiZe vhodné ¢i Spatné
zvoleny EOT zdsadné ovlivnit vykon robota?
A vyplati se uZivateli porizovat drahy
koncovy ndstraj, nebo stejné dobre vystaci
s jednodussim?
Ano, nespravné zvoleny nastroj mutize oslabit
piinos robota ¢i automatizac¢niho systé-
mu. A to zejména v pfipadé, Ze si pofidite
jednotcelovy koncovy nastroj, ktery bude po
ukonceni vyrobniho tikolu nepouZitelny. Nasi
strategii je dodavat univerzalni, vicetucelové
koncové nastroje, které 1ze vyuzit pro mnoho
aplikaci na riznych mistech vyrobniho za-
fizeni a s riznymi typy robotickych ramen.
Jednodussi nastroj je vhodny do vysokoob-
jemové vyroby, avsak soucasny trend sme-
fuje k vice nizkoobjemovym zakazkam, kam
se jednoznac¢né hodi univerzalni a flexibilni
efektory.

Misto koncové ceny je tfeba kalkulovat
celkové naklady na vlastnictvi. Napfiklad
nas nejnoveéjsi podtlakovy uchopovac
VGP20 umoznuje na rozdil od tradi¢nich

pneumatickych uchopovact usetiit az
90 % ndakladd na provoz a idrzbu. ProtoZe
pneumaticka zafizeni vyZaduji k provozu stla-
¢eny vzduch, zatimco VGP20 je plné elektric-
ky a pfipraveny k okamzZitému pouZiti, takZe

poskytuje vyssi provozni vytiZenost (OEE).

m Mimoradny vyznam md v souvislosti
s masivnim ndstupem kobotil bezpecnost,
ale pravé tu rozhodujicim zptisobem
ovlivriuji EOT. Jak vyrobci resi a garantuji,
Ze praveé uchopovace se nestanou kritickym
omezenim pro koboty?
Kolaborativni roboty integruji fadu bezpec-
nostnich prvkii samy o sobé. S jejich vyrobci
navic intenzivné spolupracujeme - naptiklad
bezpecnostni prvky produkti OnRobot 1ze
snadno nastavovat piimo v uZivatelském
prostfedi Universal Robots i jinych znacek.
Ale samoziejmé nejvice zalezi na konkrét-
nim koncovém nastroji. Je rozdil, kdyZ mate
na konci ramene Soft Gripper pro manipulaci
s vejci nebo svarovaci elektrodu ¢i fezaci
kotoud, kde néjaka externi bezpecnostni
opatfeni jiz museji byt. Nase koncové nastroje
jsou urceny pro kolaborativni aplikace, a vzdy
1ze snadno nastavit napfiklad silu tichopu tak,
aby splioval podminky pro praci v bezpro-
stfedni blizkosti lidi. Pfisna bezpec¢nostni kri-
téria uplatiiujeme pro vSechny nase produkty;,
vCetné nedavno uvedené robotické brusky
¢i Sroubovaku tak, aby byl zachovan princip
kolaborativnosti. m

Josef Valiska
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Téma

HLUBOKE ZOBRAZOVANI
PRO AUTOMATIZACI

Technologie hlubokého zobrazovani spolec¢nosti Akasha
kombinuje vypocetni zobrazovani, polarizaCni techniky
a hluboké uceni zptisobem, ktery poskytuje extrémni 3D
obrazy ve vysokém rozliseni v nestrukturovaném prostredi.

Deep Imaging System, zaloZen4, na

umélé inteligenci, miiZe vést az

k 10nasobnému zlepSeni robotického vidéni na
montaznich linkach tim, Ze umoZni robottim
manipulovat s nejriznéjsimi predméty

s extrémni presnosti bez ohledu na velikost,
materidl nebo podminky osvétleni. Tak se bude
moct automatizovat jesté vice kol ve vyrobé,
dodavatelském fetézci ¢i logistice, zejména
monoténni, nebezpec¢né nebo drahé operace,

a zlepsit kvalitu produktu sniZzenim chyb

a prostoju. Systém ClearSight Deep Imaging
produkuje extrémni 3D obrazy v nestrukturo-
vanych prostiedich. Lze jej pouZzit v jakychkoli
podminkach osvétleni tovarny a s jakymikoli
materialy v¢etné skla a ¢irého plastu.

ejich vlastni technologie ClearSight

KOMPONENTNi MATERIALY

Soucasné systémy robotického vidéni
spoléhaji na svétlo odraZejici se od povrchu.
Spolehlivé funguji pouze s neprithlednymi

@ systém Akasha miize byt namontovan
na jakémkoliv robotickém rameni.

Q Vidéni podporované Al by mohli pouzivat
nejen vyrobci automobild, ale vSude tam,
kde se pouZziva leskly kov nebo soucasti
z Cirého plastu ¢i skla.

© Akasha slibuje 10krét lepsi vidéni pro
roboty na montaznich linkach.

FOTO: Akasha Imaging, MLabs Optronics
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Robotiim umozni
manipulovat

s nejriznéjsimi
predmeéty s extrémni
presnosti bez ohledu
na velikost,

material nebo
podminky osvétleni.

materialy, jako jsou kovy, kde se svétlo predvi-
datelnym zptisobem odraZzi zpét. Se zpracova-
nim skla a ¢irych plasti maji potiZe, protoze
svétlo se od jejich povrchi odrazi nepredvi-
datelné, neZ aby pomohlo umélé inteligenci
vidéni ,vidét”, na ¢em pracuje.

Vyzkumnici ze spole¢nosti Akasha se proto
snazi pro vyrobce vyfeSit moZnost spolehlivé
automatizace montaZze dil, véetné velmi
malych komponent a spojovacich prvka.

Misto toho, aby zahrmovaly pokrocilé
schopnosti vidéni podporované Al, jsou
stavajici robotické vyrobni nastroje vyrabény
pomoci piipravka, které opakované fidi jejich
pohyb a akce, aby mohly vyzvednout dily,
svafovat je a provadét dalsi operace podle
potfeby ve vyrobé. Prostiedi je strukturovano
pro fungovani robott a pro stavajici techno-
logii je obtiZné fesit problémy se ziskanim
presnosti, spolehlivosti a robustnosti, ktera je
potiebna pfi identifikaci prostorového umis-
téni a orientace dil{, coZ je zejména u malych
soucastek velky problém.

CHYTRE RESENI S Al

Alkasha fesi tyto problémy laserovymi
skenery, projekénimi svételnymi systémy
a pouzivanim rtiznych modalit svétla s raz-
nymi spektry a riznymi filtry a fyzickymi
uhly pohledu, pficemz jejich kombinaci je
schopna dosahnout poZzadované piesnosti,
a toipro obtizné manipulovatelné pro-
blematické opticky naro¢né materialy. Jeji
technologie si dokaZe poradit i s lesklym
kovem, ktery ma kvtili vysoké odrazivosti
stejny problém jako sklo.

ClearSight Deep Imaging System je stile ve
vyvoji, dosud nebyl nasazen v regulérni vyro-
bé, ale podle tviircti jiz byl ispésné pouzit ve
valida¢nich studiich v tovarnach provozova-
nych velkym vyrobcem, kde firma demonstro-
vala funkénost technologie v primyslovém
prostiedi a riiznych svételnych podminkach.
S prvnim nasazenim se pocita v poloviné roku
2021.m

Josef Valiska

Panasonic nabizi produkty k testiim

Spolecnost Panasonic Industry prichazi s feSenim jak pribliZit

automatizaci odborné verejnosti. Pod oznacenim Starter Kits jsou
k dispozici sady produktdi primyslové automatizace k vyzkouseni
a zakladnimu otestovani.

Sady dokazi jednoduse a rychle naucit,
jak nastavit PLC, HMI, servomotor
Ci webovy server pro dany projekt.

Startovaci sady - Starter Kits - jsou urce-

ny hlavné pro techniky, ktefi jsou béZné

v kontaktu s automatizac¢ni technikou, a to
jak ve fazi navrhu, realizace nebo tidrzby,
aradi by se seznamili s produkty Panasonic.
Sady jsou zaméfeny na fizeni servomotora,
ovladani prostifednictvim dotykovych pa-
neld, sbér dat ¢i vzdalenou spravu. Vzdy jde
o kompletni set produktt, ktery je zaméfen
na konkrétni pouziti.

Lze vyuzit nejjednodussi sady, které
zacinaji kombinaci programovatelného
automatu a operatorského panelu. Umozni
ziskat zkuSenosti s programovanim ¢i para-
metrizaci pfedpfipravenych programti, napf.
pro sbér dat z inteligentnich elektromeérti
¢i ovladani digitalnich vystupti. K dispozici
jsou i nejvybavenéjsi sady, které k jiz zmi-
nénému obsahuji navic 750W servomotor
s fidici jednotkou, webovy server i pfistup
na bezpec¢nou vzdalenou spravu Corvina
cloud.

Sady jsou urceny pro rychlé a bezpe¢né
otestovani technologie znac¢ky Panasonic.

Velmi jednoduse a hlavné rychle dokazi
naucit, jak nastavit PLC, HMI, servomotor ¢i
webovy server pro vas projekt.

Kazda sada je dodavana vcetné potfebné-
ho softwarového vybaveni, kabelt, technic-
ké dokumentace i zkraceného navodu pro
rychlé standardni zprovozneéni. S vybérem
vhodné sady vam radi pomohou specialisté
firmy. Nasledné se pak miiZete rozhodnout,
zda praveé toto feSeni je to nejlepsi pro vasi
vyrobu. m

Vice na: www.panasonic-electric-works.com/
cz/novinky.htm
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UNIVERZALNI INSPEKTOR S Al

Pokrocilé systémy strojového vidéni nejsou jen z vyvoje
zahranicnich firem zvucnych jmen, zajimava reSeni nabizi
i domaci provenience, jako napft. systém Pekat Vision.

rnénska firma Pekat neustale
B vylepsuje sviij systém Pekat Vision od

roku 2016. Za tu dobu se jiz ispésné
uplatnil v feSeni fady problému v riznych
aplikacich. Jde o software pro priimyslovou
vizudlni inspekci a zajisténi kvality vyuZivajici
umeélou inteligenci. Pouziva vlastni proprietar-
ni focused-learning algoritmus, ktery posouva
feSeni typu deep-learning dale. Technologie
focused-learning funguje jako lidské oko,
dokaze se soustfedit na detaily a pro pochope-
ni ikkolu a jeho nauceni potfebuje jenom malé
mnozstvi referen¢nich vzorkovych obrazki.
Iz relativné malého poc¢tu snimkd je systém
schopen rozpoznat, jestli je material bezchyb-
ny nebo vadny a dokaze spolehlivé najit ano-
malie. Detekuje a klasifikuje defekty a po-
vrchy materidl( i v projektech, kde soucasné
vision systémy selhavaji.

MuiZe fungovat bud v tzv. unsupervi-

sed modu, ve kterém je schopen najit defekty;,
které nikdy pfedtim nevidél (staci ho natré-
novat jen na obrazcich objektt1 bez vad), nebo
miuiZe fungovat v tzv. supervised modu, kdy
mitiZe byt vyskolen na hledani specifickych
defektti ¢i problémt na povrchu materidlu

| PEKATVISION

BRAN BEHIMND THE EYE

By

(napft. Skrabance, rez, vyteceni materidlu, diry
apod.). Pfitom nezdleZi na tom, jestli je kazdy
produkt nebo materidl mirné odli$ny a ani na
tom, jestli je téZké nebo dokonce nemozné
piesné popsat, co je defekt. Pekat Vision ho
zvladne najit. Je schopen kontrolovat produk-
ty nebo materialy, které nemaji stabilni vzhled
¢i tvar. Tento univerzalni systém lze pouZit
pro riizné typy materil{i, jako napf. dievo, ka-
men, kov, lak, odlitky, ktize, guma nebo latka.
Podle jeho tvirct jde o all-in-one feSeni
nevyZzadujici dalsi specializovany hardware.
Napiiklad nachazi ispésné uplatnéni u dre-
vénych materialt, jako je detekce a klasifikace

| z relativné

malého poctu snimku
je systém schopen
rozpoznat, jestli je

material bezchybny
nebo vadny.

Zjistovani anomalii pfi
I inspekci zavitové tyce.

Chytra kamerka sys-
tému Pekat Vision.

(3 )

Pfi vyrobé dlaZebnich
blokdi provedl systém
pomoci modulu De-
tekce povrchui presné
zjisténi defektd.

(4]

U dfevénych materiald

systém klasifikuje
suky nebo i plisné.

e ..}

sukt (objekty) nebo plisné (anomadlie), nebo
pti inspekci zavitovych ty¢i (zjiStovani anoma-
lii) a jejich kovového povrchu (detekce) apod.
Nedavno firma provedla studii provedi-
telnosti kontroly vad pfi vyrobé dlazebnich
blokt, coZ je pomérné naro¢ny tikol vzhledem
k tomu, Ze vady v tomto materidlu je ¢asto ob-
tiZné rozeznat - napf. pfi skenovani barevnou
kamerou mohly vady téméf zmizet, zejména
u barevnych designti. NejbéZznéjsimi typy vad
zjisténych pfi vyrobé jsou zlomené hrany dla-
Zebnich blokd, praskliny a cizi pfedméty uvnit.
Pomoci 3D laserového skeneru a nasledného
zpracovani obrazku aplikaci Pekat Vision 1ze
vsak tyto vady snadno identifikovat. Firma
provedla ve své laboratofi testy a validovala
prislusnou studii proveditelnosti se skvélymi
vysledky. SnimKky byly ziskany pomoci 3D ske-
neru C5-2040-GigE firmy Automation Techno-
logy, poté byly ptivodni obrazky pievedeny do
hloubkové mapy v odstinech $edé, a nasledné
proveden trénink systému pomoci pouhych
tficeti obrazku. Vysledkem byla presna detekce
defekttt pomoci modulu Detekce povrchu. m

Josef Valiska

20 01-2021
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VSESMEROVE VIDENIi PRO ROBOTY

Americky startup DreamVu uvedl na trh nové systémy
robotického 3D vidéni PAL a PAL Mini s vysokym rozliSenim,
vysoce presnou hloubkou a s barevnymi 3D mracny bodd.

ystémy lze pouzit v riznych zatize-
nich, v€etné autonomnich mobilnich

robot1, spolupracujicich a dezinfek¢-
nich robott apod., kde je kriticka nizka
latence, nizka spotfeba a vysoka spolehlivost.

PAL i PAL Mini pouZivaji pouze jeden
snimac¢ CMOS a nemaji Zadné pohyblivé ¢asti.
Oba produkty poskytuji vizudlni inteligenci,
kterd eliminuje slepa mista a kombinuje
plnobarevné video s pfesnym mapovanim
hloubky a detekci v jednom videostreamu.
Tyto vSesmérové systémy 3D vidéni lze
pouzit nejen k identifikaci pfitomnosti lidi, ale
ik urceni jejich vzdalenosti.

Systém PAL poskytuje 360stupriové
horizontdlni zorné pole s 110stupriovym
vertikdlnim zornym polem az do 9 megapixe-
1t s pouzitelnym rozsahem hloubky 10 metrti
a bez minimalni hloubkové vzdalenosti. Z kaz-
dého snimku 1ze vygenerovat celou 3D mapu
prostorového rozmisténi. Autonomnimu
mobilnimu robotu (AMR) mtiZe PAL umoznit
provadét autonomni navigaci, detekci a vy-

hybani se pfekazkam, simultanni lokalizaci
amapovani (SLAM).

Davis Packiaraj, softwarovy inzenyr indické
firmy Robotics Automation, ktera si zvolila
systém PAL pro své AMR, uved], Ze diky Siro-
kému zornému poli umoznuje jediny tento
systém nahradit dvé stereokamery s izkym
zornym polem pouzivané v piedchozich
generacich AMR.

Systémy lze doplnit
softwarem
poskytujicim funkce
umeélé inteligence
pro rozpoznavani

a klasifikace objektii
a detekce osob.

Q Systém PAL poskytuje zorné pole
360st. horizontalni a 110st. vertikalni.

Mensi verze PAL Mini poskytuje
zorné pole 360st. horizontalni
a 80st. vertikalni.

Mobilnim robotim v primyslu

i provoz.

Systémy disponuji pouzitelnym rozsahem
hloubky 10 a 5 metru.

Druhd novinka PAL Mini je kompaktni
vSesmérovy systém vidéni, kterd posky-
tuje 360stupriové horizontalni zorné pole
s vertikalnim zornym polem 80 stupiiti aZ
do rozliSeni 4 Mpx a pouZitelnym hloub-
kovym dosahem 5 metrti. Diky svému
velmi malému provedeni je optimalizovana
pro navigacni systémy v mensich AMR
a domacich robotech. Lze jej také pouZzit
jako doplrikovy senzor pro aplikace, jako
je detekce osob, v dezinfek¢nich robotech
nebo ke sledovani stén a schodu v ¢isticich
robotech, kde je zasadni maximalizovat
Cistici plochu.

Obé verze disponuji rozhranim USB a nabi-
zeji sadu pro vyvoj softwaru (SDK) se Sirokou
kompatibilitou, véetné podpory pro robotic-
ky operacni systém (ROS) a OpenCV. Lze je
doplnit softwarem Vision Intelligence, ktery
poskytuje funkce Al, jako je rozpoznavani
a klasifikace objektt1 a detekce osob. m

Petr PFibyl
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VSESTRANNE CHAPADLO Z KIMM

Korejsky ustav stroju a materialti (Korea Institute
of Machinery and Materials - KIMM) vyvinul vsestrannou
technologii uchopovace, ktera robotiim umoziuje
drzet pfedméty ruznych tvart a tuhosti.

de o technologii uchopovani, kterou
1ze pouzit k manipulaci s riznymi
predméty, jako jsou Sroubovaky,

Zarovky, konvice na kavu nebo dokonce i pro
potraviny s jemnym povrchem, napiiklad
jahody, syrové maso ¢i kalamary.

+Konvencni chapadla lze pouzit pouze na
nékolik objekttl, ale tento novy univerzalni
uchopovac Ize aplikovat na rizné objekty
rtiznych tvarti a velikosti, protoZe jeho tvar
a tuhost povrchu Ize transformovat podle
cilového objektu,’ uvedli vyzkumnici v IEEE
Transactions on Industrial Electronics.

Novinka by méla najit uplatnéni u aplikaci
v bezkontaktnich sluzbach, kde je u robott
vyzadovana technologie umoznujici volnou
manipulaci s objekty bez ohledu na jejich tvar
amaterial.

VSestranné chapadlo bylo vyvinuto
k drzeni pfedmétt riznych tvarti, velikosti
a tuhosti. Pravé tuhost povrchu chapadla

sklenice vina
Ci kavy z mékkého

kelimku, utrZeni bananu
nebo pfiprava kalamart
neni pro novy
uchopovac zadny
problém.

v kontaktu s objektem musi byt dostatec¢né
mékka a nadychana (vyzkumnici ji ptirov-
navaji k tofu), aby se zabranilo poskozeni
predmétu. Navic se selektivné deformuje
pouze oblast stlacend objektem, takze kon-
taktni povrch chapadla 1ze piizptisobovat
tak, aby dokonale odpovidal obrysu cilového
objektu, coZ napomaha dosahnout pevného
uchopeni.

Poddajny povrch
chapadla po operaci
uchopeni ztvrdne

a udrzuje objekt
stabilni ve svém
sevieni.

Technologie mékké struktury umoziuje,
aby povrch chapadla dokonale odpovidal cilo-
vym objektim v extrémné mékkych stavech
pomoci soustavy vostin a roztaZitelné sitové
struktury. Po operaci uchopeni do té doby
poddajny povrch chapadla ztvrdne a udrzuje
objekt stabilni ve svém sevfeni. Tato funkce
umozZiuje bezpec¢né drZet objekty, véetné
téch, které maji kiehky povrch. Pocit stability
zajistovany chapadlem je podle vyzkumnikti
takovy, Ze uzivatelé budou mit pocit, jako by
byl upraven pro konkrétni objekt.

Uchopovac¢ mize drzet cilovy predmét
pevné, misto aby jej nechaval nestabilné viset,
takZe je schopen nejen pienaset predmeéty,
ale i provadeét slozité ikoly, jako je pfiprava
koktejlu se stlacenym citronem nebo tfeba
vafeni chobotnice, které pomoci béZnych
uchopovacti nebylo mozZné realizovat. m

Jan Prikryl

22 01-2021
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LIDAR ZALOZENY
NA KREMIKOVE FOTONICE

Védci z britského Southamptonu vyvinuli lidarovy senzor,
ktery by mohl pfipravit cestu pro levné a vysoce vykonné
3D zobrazovani.

fesné prostorové zobrazovani je pro

m stroje nezbytné pro mapovani
ainterakei s fyzickym svétem. Ackoli
existuje fada 3D zobrazovacich technologii,
z nichZz kazda se s riiznym stupném tspéchu
zameétuje na specializované aplikace, Zadna
nedosdhla ife pouzitelnosti a dopadu, ktery
maji digitalni obrazové snimace v dvouroz-
mérném zobrazovani. Jako univerzalni 3D
zobrazovaci platforma by vSak mohlo slouZit
rozsahlé dvourozmérné pole koherentnich
detektorti pixelt fungujici jako systém
detekce a méfeni vzdalenosti.

Védci z Optoelektronického vyzkumného
centra (ORC) Southamptonské univerzity
a sanfranciské firmy PointCloud demon-
strovali v ¢asopise Nature provoz rozsahlé
fady koherentnich detektorti tvofenych
z 512 pixeld. Pfedchozi systémy zaloZené na
podobné technologii byly dosud omezeny
na méné neZ 20 pixel kviili obtiZim pfi
zajistovani elektrického a fotonického pfi-
pojeni ke kazdému pixelu. Nova technologie
lidar, kterou vytvorili, tak pfekracuje vykon
a pfesnost vétSiny soucasnych mechanic-
kych systému. Jejich ¢ip vyuziva kiemi-
kové fotonické komponenty v kombinaci
s elektronickymi obvody CMOS. Pfi pouZiti

4 mW svétla dosahuje pfesnosti 3,1 mm na
vzdalenost 75 m, coZ je podle védct ,fadové
presnéjsi nez stavajici systémy v pevné fazi
v takovych rozsazich".

V soucasné dobé je lidar predmétem
fady vyvojovych aktivit v automobilovém
segmentu, protoZe jde o jednu z klicovych
snimacich technologii pro autonomni fizeni.
V pramyslovém vidéni funguji kamery typu
time-of-flight na podobném principu jako li-
dar, ale bez skenovani svételnych pulsti. Podle
vyzkumniki je jejich technologie piislibem
pro vyuziti v robotice, autonomni navigaci,
rozsifené realité i zdravotnictvi.

LLidar zatim ne vzdy vyuZil sviij poten-
cidl, ackoli je uznavano, Ze integrované verze

Nova technologie
prekracuje vykon
a presnost vétsiny
soucasnych
mechanickych
systémiul.

Snimek basketbalové-
ho mice se zasténou
pofizeny ze 17 metrt
snimacem o rozmérech
32 x 16 px.

(2]

Snimek otocné Zidle se
zasténou pofizeny na
vzdalenost 40 metrt
snimacem o rozmérech
32 x 16 px. Velikost
snimace v obou
pfipadech byla
2x2,5mm.

mohou sniZit naklady, nedosahovaly potfebné
vykonové parametry. AZ dosud. Silikonovy
fotonicky systém, ktery jsme vyvinuli, po-
skytuje mnohem vyssi pfesnost na dalku ve
srovndni s jinymi dostupnymi systémy Cipt
zaloZenych na lidaru. VétSina mechanickych
verzi ukazuje, Ze vyhledavany integrovany
systém pro lidar je Zivotaschopny,” uvedl
Graham Reed, profesor kiemikové fotoniky

na ORC.

Kombinace vysokého vykonu a nizké vy-
robni ceny zrychli stavajici aplikace v oblasti
autonomnich systému a rozsifené reality.
Stejné tak muze oteviit nové sméry, jako jsou
pramyslové a spotiebitelské digitilni aplikace
vyzadujici vysokou hloubku presnosti nebo
v oblasti preventivni zdravotni péce prostfed-
nictvim vzdaleného monitoringu Zivotnich
funkci.

Vyzkumnici nyni pracuji na rozsifeni
pixelovych poli a technologii fizeni paprsku
pro dalsi zlepSeni vykonu. Budouci zmenSeni
velikosti pixelu by podle nich mohlo pfinést
rozliSeni piesahujici 20 megapixelti pro pole
o velikosti snimace pouzivaného v bézném
fotoaparitu. m

Petr Kostolnik
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SNADNEJSI VIZUALNI
KONTROLA VE 3D

Pod oznacenim In-Sight 3D-L4000 predstavila spolecnost
Cognex novy inteligentni kamerovy systém, ktery diky
prilomové technologii ¢ini 3D kontrolu stejné snadnou
jako systémy 2D vidéni.

ato prvni inteligentni kamera
I s technologii 3D laserového pfesunu
umoziuje konstruktértim rychle,

presné a nakladové efektivné vyftesit fadu
kontrol na automatizovanych vyrobnich
linkach.

+Dosud bylo 3D feSeni pro vétsinu
zakaznika pfilis drahé a komplikované na
to, aby bylo jeho prostifednictvim mozné
fesit kontrolni aplikace. In-Sight 3D-L4000
vSak pfekonava predchozi bariéry tim, Ze
poskytuje masivni sadu komplexnich na-
strojt 3D vidéni a usnadiiuje jejich pouziti,
jako nabizeji Spickové nastroje 2D vidéni

In-Sight," uvedl John Keating, manaZer 3D
Business Unit.

Reseni rychle
porizuje a zpracovava
3D obrazy ve
vynikajici kvalité
béhem meéricich
aplikaci.

FPGA zrychlené
vysokorychlostni
snimani

Flexibilni
moZnosti montaze

8jadrovy procesor

IP65

Nové inteligentni zafizeni kombinuje
patentovanou ,bezskvrmovou"” (speckle-free)
modrolaserovou optiku, kterd umoziuje
kamerovému systému poftizovat snimky ve
vy$Si kvalité neZ tradi¢ni laserové snimace
vzdalenosti, a nejsirsi $kalu skute¢nych
nastroju 3D vidéni s flexibilitou tabulky In-
-Sight. Toto feSeni typu ,vSe v jednom" rychle
pofizuje a zpracovava 3D obrazy ve vynikajici
kvalité béhem inline inspek¢nich, navadécich
ameéficich aplikaci.

Diky tomu, Ze uZivatelé mohou umistit
nastroje strojového vidéni pfimo na skute¢ny
3D obraz soucasti, poskytuje 3D-L4000 vétsi

Priimyslova
konektivita
In-Sight

__®_____ Robustni
pramyslové
pouzdro s krytim

FOTO: Cognex
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presnost ve srovnani s tradi¢nimi systémy
arozsifuje typy kontrol, které 1ze provadét.
Navic, protoze kontroly jsou ve 3D, mohou
uzivatelé okamzité vyzkouset, jak vizualni
nastroje funguji na redlné ¢asti. Novinka obsa-
huje vSechny tradi¢ni 3D méfici nastroje, které
uzivatelé ocekavaji, jako je hledani a méfeni
rovin a vysek, a dodava se také s komplexni
sadou nastroji 3D vidéni, navrZzenych od
zakladt tak, aby vyuzivaly kontroly v redlném
3D prostoru.

Intuitivni tabulkové rozhrani In-Sight rych-
le a snadno nastavuje a spousti 3D aplikace
bez nutnosti programovani nebo externiho

Inteligentni kamera

s technologii 3D laserového
pfesunu rychle vyresi fadu
kontrol na automatizovanych
linkach.

(2

Systém In-Sight

3D-L4000 je dodavany ve
trech tovarné kalibrovanych
zornych polich.

Systém umoziiuje kombino-
vat nastroje 2D
a 3D vidéni v jedné uloze

a resit tak Sirsi Skalu aplikaci.

Protoze jsou kontroly ve 3D,
|ze okamZité vyzkouset, jak
funguji nastroje pro vidéni na
skutecné soucasti.

Laserovy opticky systém
umoziiuje pofizovat snimky
ve vyssi kvalité nez tradicni
laserové snimace.

zpracovani. Zjednodusuje vyvoj aplikaci
a zefektiviuje tovarni integraci s plnou sadou
1/0 a komunikac¢nich funkci. Umoznuje také
kombinovat néstroje 2D a 3D vidéni ve stejné
aplikaci, coz vede k rychlej§imu nasazeni.
Systém In-Sight 3D-L.4000 dodavany ve
tfech tovarné kalibrovanych zornych polich je
podle vyrobce vhodny pro aplikace v celé fadé
primyslovych odvétvi. Uplatnéni by mél najit
napf. v segmentu potravin a napoju, spo-
tfebniho zbozi, automobilového priimyslu,
elektroniky ¢i lékafskych zafizeni. m

Petr Pfibyl

Ladéné LED svétlo

Irska firma ProPhotonix
uvadi novy vysoce vykonny
hyperspektralni zdroj
svétla Cobra MultiSpec
LED Line Lights

se spektralnim rozsahem
0od 400 do 1000 nm.

Linearni svétlo je idealni pro jakoukoli
hyperspektralni liniovou skenovaci
kameru pracujici ve viditelném spektru
NIR. Aby byla zajisténa vysoka kvalita
zobrazovani, vyZaduje hyperspektralni
zobrazovani peclivy vybér vinové
délky k pokryti poZadovaného spektra
a homogenniho svétla.

Pro aplikace pokryvajici rozsifené
spektrum (napf. kontrola bankovek,
farmaceuticka analyza, tfidéni a analyza
potravin ¢i kontrola tisku) vyvinula firma
systém Cobra MultiSpec, ktery nabizi
konfigurace az 12 vlnovych délek
od 365 do 1700 nm, inovovany nyni
o LED technologii.

Oproti tradi¢nim halogenovym
svételnym zdrojim nabizi LED diody malé
rozméry, delSi Zivotnost a lepsi kontrolu
nad emisnim spektrem. Jejich vyuZiti
pro zobrazovaci aplikace rychle
roste. Nyni portfolio rozsifila i nova
hyperspektralni fada LED Line Lights
pro platformu Cobra MultiSpec
s rozsahem od 400 do 1000 nm
s vynikajici prostorovou a spektralni
uniformitou. Systém poskytuje laditelné,
multispektralni osvétleni umoziujici
optimalizovat spektrum a kontrast pro
ruzné aplikace.

Nové uzivatelsky privétivé grafické
rozhrani nabizi presnou kontrolu nad
svétlem a umoziiuje snadno doladit
vykon systému. Diskrétni ovladani kazdé
vlnové délky umoziiuje konfigurovat jeji
optimalni vyvazeni a relativni intenzitu
pro vystupni spektrum specifické pro
potieby dané aplikace. Platforma
pracuje v nepretrZitém rezimu nebo
ve stroboskopickém, ktery umoziiuje
vysokorychlostni ziskavani obrazu. m
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100% DETEKCE DEFEKTU
UZ PRI VYROBE

V obalovém prumyslu dokaze spolehlivé

zjisténi

I\ =

neviditelnych vyrobnich chyb vyznamné snizit spotiebu
materialu i odpad a zajistit produkci s vysokou vytéznosti.

polehliva detekce defektt, Casto na
vysoce reflexnich povrsich, je
skute¢nou vyzvou i pro optické

kontrolni systémy, které maji navic sloZity tikol
detekovat chyby na neprtthlednych féliich.
Ztohoto dlivodu se k zarovnani vzort béhem
procesu tisku stale pouzivaji registracni znacky.
Spolec¢nost ISRA Vision vybavila sviij inline
kontrolni systém PrintSTAR fadou inovativ-
nich funkci pro dosazeni nejlepsich vysledkt
pfi detekci defekt(i. Patfi sem napi. technolo-
gie Multiview s nékolika kamerovymi sadami,
které pokryvaji vice kontrolnich funkci najed-
nou. Diky této technologii systém dokonce
detekuje i pfedtim neviditelné vyrobni chyby,
jako je pretézovani ¢i vady studeného tésnéni,
které se obvykle projevi, az kdyZ uz je pozdé.
Specialné pro detekci defektti studeného
tésnéni vyvinula ISRA aplikaci pro oboustran-
nou kontrolu félie pomoci LCD kamer s vy-
sokym rozliSenim v kombinaci s ultrajasnym
LED osvétlenim. Aplikace detekuje v redlném
Case individudlni i opakujici se defekty, jako
je znecisténi ¢i presnost registrace na pfedni
i zadni strané podkladu. K tomu vyuziva
unikatni metodu, kdy je kontrola provadéna
soucasné obéma kanaly se superponovanym
(navrstvenym) obrazem. Pokud tésnici vrstva
na zadni strané piesné neodpovida tiSténému

@ Fii kontrole aplikaci studeného tésnéni
systém sleduje tisk na horni strané folie
i tésnici vrstvu na spodni strané.

Nezadouci pfenos inkoustu, tzv.
pretéZovani, detekuje PrintSTAR béhem
tisku, coZ umozZniuje rychlé Feseni prob-
lému.

obrazu na pfedni stran€, okamZité upozor-

ni obsluhu akusticky signal. Vyhodou této
technologie je, Ze eliminuje registra¢ni znacky,
které zpomaluji proces, tim se sniZi potfebna

§itka folie a Setfi ndklady na materidl.

SPOLEHLIVA KONTROLA LAKU | LAMINACE
Nemensi vyzvou je kontrola ochranného laku
nebo jinych povrchovych tiprav na flexibil-
nich obalech, kterych je Siroka skala. At uz
jde pouze o embosovani tiskového produktu,
pouziti lesklého ¢i mékkého efektu nebo
integraci stfibrnych a zlatych pigment, spe-
cialni efekty musi byt zcela bezporuchové pro
vyslednou kvalitu kone¢ného produktu. Aby
bylo moZné zarucit iplnou kontrolu inline
tisku a soucasné detekovat chyby na predni
izadni strané, systém Multiview kontroluje
pasy shora i zdola. Kromé toho kontroluje
presnost registrace a zajistuje nepretrzité mo-
nitorovani procesu zahrnujici tiStény obraz,

laminaci i povrchovou tipravu. UmoZiuje
kontrolu defekt nad ramec pramyslovych
standardu a identifikaci chyb pietéZovani.

Skryté defekty (tzv. zamlZovani) mohou
byt zptisobeny ¢epeli, vdlcem nebo inkous-
tem. NeZadouci, mirny a rovhomérny prenos
inkoustu mimo oblast obrazu na prihlednych
podkladech je pro operatora neviditelny a je
objeven obvykle aZ ve vyrobnim procesu
nebo v hor$im pfipadé zakaznikem. To vede
k reklamaci a k nakladtim na novy tisk.

DETEKCE VAD K OPTIMALIZACI PROCESU
Skryté vady je tézké odhalit i pro sofistiko-
vana kontrolni feSeni. Proto je 100% inline
kontrolni systém PrintSTAR vybaven funkci
Advanced Hazing Detection, ktera poprvé
umoziiuje spolehlivé detekovat tato posko-
zeni. Technicky vyspélé fadkové kamery
automaticky identifikuji vady, které lidské oko
béhem procesu tisku nevidi a systém upozor-
ni operatora, ktery miiZe okamzité pfijmout
opatfeni - dokonce i béhem vyroby.

Pomoci idajit shromazdénych systémy
zabezpecovani kvality béhem optickych
inspekci Ize ziskat dulezité informace o kvalité
a produktivité vyrobniho procesu. m

Jan Prikryl
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Téma

MANIPULACE BUDOUCNOSTI

Svétovy vyrobce upinacich a uchopovacich systémud,
spolecnost Schunk, zjednodusuje, zrychluje a predevsim
zefektiviiuje vyrobu svym zakaznikim.

roto soucasti jejiho Sirokého portfolia
ﬁ produktt z oblasti robotiky a automa-
tizace jsou inteligentni chapadla
vCetné jejich vrcholného vyvojového stadia,
servoelektrické antropomorfni ruky SVH.
Hledame-li ten nejuniverzalnéjsi nastroj
v piirodé, za kterym navic stoji miliony let
evolu¢niho vyvoje, pak je naSim pomyslnym
vitézem jednoznacné lidska ruka. Bereme ji
jako naprostou samoziejmost, a tak jizZ malok-
do z nas dokaze ocenit vSechny jeji vlastnosti
amoznosti. Jejich absence se vSak ukaze vzdy;,
kdyz se lidska ruka musi nahradit néjakym
jinym pfedmétem.
Nemusime se hned bavit o primyslovych
aplikacich, kde nejrozmanitéjsi uchopova-
ci systémy (chapadla) premisti tisice dilt

kazdy den, ale i v obyc¢ejném Zivoté pfi tak
bézném tkonu, jako je otoceni pala¢inky na
panvi, narazime na problém, Ze ona plastova
obracecka prece jenom neni totéZ, a kolikrat
bychom misto ni do panve nejradsi sahli
vlastni rukou.

Schunk se dlouhodobé specializuje na
manipulaci napfi¢ véemi odvétvimi. Vice nez
30 let se zabyva vyrobou a vyvojem chapadel,
ktera patii aktualné ke Spicce v oboru. Stejné
jako lidska ruka i chapadla prochézi neustalou
Levoluci”. Poslednim stadiem tohoto pfekot-
ného vyvoje je antropomorfni ruka, ktera se
snazi konkurovat naS§emu tZasnému nastroji
na konci paze.

Jedna se o pétiprstou ruku Schunk
SVH, kterd ma za cil, co nejvice se funkéné

o Pétiprsta ruka SVH je prvni
chapadlo s certifikaci pro
kolaborativni provoz
na svété.

Skladani kostek lega v pfimém
kontaktu s obsluhou.

Diky inteligentnimu Fizeni deviti
servomotord, aby kaZdy prst
mohl vykonavat nezavisly pohyb,
dokaze ruka pfipravit i kavu.

piiblizit k pfedloze z dilny matky piirody.
Zcela oteviené je nutno piiznat, Ze evoluce
ma mirny naskok a dohnat téch par miliont
let nebude hracka. Pro maximalni pfibliZzeni
ruka vyuziva inteligentniho fizeni vSech

9 servomotort tak, aby kazdy prst mohl
vykonavat nezavisly pohyb. Samoziejmosti
pak je schopnost nataceni v zapésti a dvé
provedeni - stejné jako u lidské predlohy -
prava a leva varianta.

Chapadlo je taktéz certifikované pro blizkou
spolupraci ¢lovéka s robotem. Tento certifikat
obdrZela ruka Schunk SVH jiZ v roce 2017 jako
prvni chapadlo pro kolaborativni aplikace na
trhu. m

Gabriela Prudilova
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NEJVYKONNEJSI

ELEKTRICKY

PODTLAKOVY

UCHOPOVAC

Uplné Eerstva novinka

v portfoliu spolecnosti OnRobot

je elektricky podtlakovy uchopovac
VGP20, ktery poskytuje vykonné

a univerzalni reSeni pro paletizaci
tézkych a objemnych pfedmétu. Lehce
si poradi i s poréznim materialem.

inalni operace typu paletizace jsou
nakladné a naro¢né na pracovni silu.

Dle prizkumu pfedstavuji praimémé
mzdové naklady 65 % provoznich rozpoctt na
skladova zafizeni, coZ prevysSuje naklady na
energie, dafiové povinnosti, distribuci
inajemné dohromady. Proto je automatizace
pro spolecnosti vSech velikosti idedlnim
feSenim. Jiny priizkum odhaduje, Ze nasazeni
automatizovanych paletiza¢nich feSeni v potra-
vinarském a ndpojarském sektoru se od roku
2017 kazdoroc¢né zvysilo v priméru o vice nez
13% a do roku 2022 md dosahnout hodnoty
390 miliont USD.

0D MEKKEHO UCHOPU AZ PO PALETIZACI
Novy globélné nejvykonnéjsi elektricky pod-
tlakovy uchopovac VGP20 je kompatibilni se
vSemi pfednimi znackami robot s uZitecnym
zatiZzenim aZ 20 kg.

A jak fekl Enrico Krog Iversen, CEO spolec-
nosti OnRobot: ,VGP20 kombinuje vykon,
inteligenci a snadné pouZiti, konkuruje tak
drahym a komplexnim pneumatickym ucho-
povactim.” Lze jej vyuZit pro Sirokou Skalu apli-
kaci v primyslovych odvétvich od kosmetiky
a elektroniky pies farmaceuticky primysl aZ po
potravindfstvi a napojarstvi. Vyuziti najde v na-

ro¢nych aplikacich baleni a paletizace, jako je
manipulace s objemnymi pytli, nepropustnymi
obaly ¢i poréznimi kartonovymi krabicemi.
,.Nasi zdkaznici poptavali cenové efektivni
asnadno zprovoznitelny podtlakovy uchopovac,
ktery unese objemné a tézké predméty a zaroveri
bude inteligentnim nastrojem zvladajicim
Sirokou Skalu objekt(i nepravidelnych tvarti a po-
réznich povrchii,’ upfestiuje Enrico Krog Iversen.

USPORA NAKLADU VE SROVNANi

S PNEUMATIKOU

Novy elektricky podtlakovy uchopovaclze
pouZit na aplikace, pro které byly tradi¢né

Pevny tichop globalné
nejvykonnéjsiho
elektrického
uchopovace umoziuje
manipulaci s porézni-
mi povrchy tézkych
krabic.

vyuzivany vykonné pneumatické uchopovace,
ato za zlomek nakladd a s minimalni komplex-
nosti. Zatimco pneumaticka zafizeni vyZaduji
k provozu stlaceny vzduch, VGP20 je plné
elektricky a pfipraveny k okamzZitému pouZiti.
Na rozdil od tradi¢niho nasazeni pneumatic-
kych uchopovacti umoziiuje tento elektricky
nastroj usetfit firmam az 90 % nakladi na
provoz a idrzbu.

Zabudovana inteligence nového uchopo-
vace v kombinaci se snadno pouzitelnym
softwarem poskytuje funkci pfesného fizeni
pratoku vzduchu a pfekonava tak moZznosti
tradi¢nich pneumatickych uchopovaci.
Poskytuje neomezené nastaveni piisavek
avzduchového proudu, pfi¢em?Z vicekandlové
funkce umoziuji aplikaci na vice pfedmétti
rtiznych tvarti a velikosti. Pokud je nastavena
funkce nepfetrzitého monitoringu proudéni

FOTO: OnRobot
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vzduchu uchopovace a dojde k preruseni
podtlaku, robot se okamZité zastavi a zobrazi
se vystraha.

Uzivateliim VGP20 umozniuje ménit typy
tchopti pro rizné aplikace - od mékkého tichopu
pro manipulaci s kiehkymi pftedméty, po pevny
tchop pro manipulaci s objemnymi, téZkymi
kartonovymi krabicemi s poréznimi povrchy.

VHODNY | PRO LEVNEJSi MATERIALY

Mezi uplynulymi lety 2010-2020 vzrostly
naklady na obalové kartonové materidly téméf
040%. Odhady na jejich nartist vzhledem

ke zvySujicim se poZadavkiim na obaly ze
strany elektronického obchodovani a také

i kvili pandemickému stavu vedou pieprav-
ce k hledani levnéjsich alternativ obalovych
materidlti. Nastupuji tenci, poréznéjsi kartony
alehké pfepravni sacky, které vsak pfedstavuji

© VGP20 kombinuje
vykon, inteligenci
a snadné pouZiti.

© Dokaze si poradit
i s levnéjSimi kartony.

© Vyuziti najde i v aplikacich
manipulace s objemnymi
pytli ¢i nepropustnymi
obaly.

o Dojde-li k preruseni
podtlaku v uchopovacdi,
robot se diky monitoringu
proudéni vzduchu okamzité
zastavi.

e Snadno zprovoznitelny
uchopovac je vhodny
k aplikacim paletizace.

pro tradi¢ni automatizované baleni a paletizaci
velkou vyzvu. A praveé novy prizplisobitelny
uchopovac VGP20 snadno zvladne i tyto

tenci a levnéjsi obalové materidly. Tim zajisti
pfepravciim znac¢nou Gisporu nakladd jak na
automatizaci, tak na pfepravu.

LEfektivni vykonnost baleni a paletizace je
klicem k tispéchu vyrobcti i spole¢nosti podni-
kajicich v e-commerce a logistice. Nedostatek
pracovnich sil pfedstavuje dlouhodobou vyzvu
vylepSit zptisob této manudlni prace, ktera je
navic monoténni a neergonomicka,” fika Enrico
Krog Iversen a dopliiuje: ,Tento vykonny a vSe-
stranny uchopovac¢ umoziuje firmam tyto
ukoly automatizovat, pficemz poskytuje tilevu
pracovnikim a zvysuje celkovou produktivitu
akvalitu" m

Petr Kostolnik
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UCHOPOVACE
PRO SLADKE APLIKACE

Rodina uchopovact spole¢nosti Piab byla rozsifena o novy
model piSOFTGRIP 50-2 pro automatizaci v potravinarském
a cokoladovém prumyslu, a o vylepseny piGRIP bag lip 2 pro
zvedani jemnych plastovych sacki.

Sila uchopeni prsti
piSOFTGRIP 50-2
se reguluje pomoci

Chapadlo dokaze
pracovat s jemnymi
potravinami bez rizika

Rada BGI-Lip 2
s vylepSenym
designem je v nabidce

ékké vakuové chapadlo pro aplikace
v potravinarstvi a cokoladovnach je
vyrobeno ze silikonu schvaleného

pro pfimy kontakt s potravinami (v souladu
s predpisy FDA 21 CFR a EU 1935/2004).

piSOFTGRIP 50-2

Chapadlo disponuje dvéma uchopovacimi
prsty a utésnénou vakuovou dutinou - vie

je vyrobeno z jednoho kusu, coZ umoznilo
vytvofit jednoduchy a robustni produkt. Neni
citlivy na prach a sila uchopeni se snadno re-
guluje pomoci aplikovaného podtlaku. Dokaze
uchopit citlivé a lehké podlouhlé predméty

aplikovaného podtlaku.

poskozeni ¢i rozdrceni.

ve Ctyfech velikostech.

FOTO: Piab
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s nepravidelnou geometrii nebo s neobvyklym
povrchem. Tento uchopovac je schopen dete-
kovat potraviny.

Umoziiuje rozsifit automatizovanou ma-
nipulaci s potravinafskymi vyrobky tak, aby
zahrnovala Sirsi $kalu produkti. S jemnymi
potravinami a cokoladovymi predméty dokaze
pracovat bez rizika poskozeni ¢i rozdrceni.

K jeho pfednostem patfi podle vyrobce snadné
pouZiti, ovladani i ¢iSténi (volitelna armatura
znerezové oceli nabizi i moznost umyti). Myti
a utésnéna vakuova dutina usnadriuji ¢isténi
audrzuji funkénost i v naroc¢nych prostiedich.

Diky intuitivnhimu a uZivatelsky piivétivému
designu je uchopovac snadno integrovatelny
do automatizovanych postupti, coz pomaha
zajistit kvalitu produktti a zvysit celkovou
produktivitu vyroby. Mékky uchopovaci
vakuovy nastroj se snadno ovlada a instaluje
jako piisavka. Jde o nakladové efektivni feSeni

Lehce integrovatelny
uchopovac do
automatizovanych
postupti je schopen
detekovat potraviny.

pro citlivé a obtizné uchopitelné objekty,
které mohou mit $itku az 50 mm. Chapadlo
I1ze umistit do vice rezimi, aby podporovalo
vybér vétsiho poctu predmétty, i pouZzit pro
multimédové aplikace, kdy se do fadkt nebo
jinych struktur miizky umisti nékolik téchto
mékkych nastrojt.

piGRIP bag lip
Vyrobce vylepsil fadu piGRIP bag lip, znamou
také jako fada BGI-Lip. Jde o konfigurovatelnou
rodinu pfisavek s mnozstvim kombinaci, které
se perfektné hodi pro vSechny typy vychysta-
vacich aplikaci. To umoziiuje uzivateltim zvolit
si typ pfisavky a parametrti podle riznych
potieb. Piisavky jsou idedlni pro manipulaci
s rliznymi typy materiali sack(, zejména s téz-
ko manipulovatelnym sackovym materialem,
jako je plastova folie.Inovovany design
BGI-Lip 2 byl specidlné upraven na vychystava-
ni velmi jemnych a tenkych sackt. Ale poradi si
isrobustnimi plastovymi pytliky nebo stojaty-
mi sacky naplnénymi suchymi nebo mokrymi
potravinami ¢i jinymi latkami.

Rada BGI-Lip 2 s vylepsenym designem je
v nabidce ve velikostech 34, 41,48 a 63 mm.
Jinak celkova geometrie, vlastni material i veli-
kost piisavek ztistavaji stejné jako u ptivodnich
typ BGI-Lip.m

Jan Prikryl

Chytré planovani pohybu

Ke zlepseni riiznych aplikaci pro manipulaci materialti véetné
vychystavani a paletizace smiSenych pfipadu zacala Yaskawa vyuzivat
technologii planovani pohybu firmy Realtime Robotics.

Robot

monitoruje prostor

buriky a pfi nestandardni

Vyzkumnici firmy Real-
time Robotics zjistili, jak
zrychlit ¢asové naro¢né
procesy. Algoritmy planova-
ni pohybu byly dobré, avsak
sekvenc¢ni byly postupné, védci
potiebovali masivni paralelismus.
Povedlo se jim otevfit nové moznosti, co 1ze
délat s ,hloupymi"” roboty, aby se piizptiso-
bily ménicim se pracovnim prostfedim.
Planovani pohybu v redlném case je
zasadni pro bezpec¢nou autonomii. Systém
kombinuje fizeni logiky, pohybu a roboti-
ky s feSenimi pro aplikace Primyslu 4.0,
aumoznuje zintenziviovat a rozsifovat
technologii priimyslového fizeni. Rameno
robota monitoruje prostor burnky a pfi
jakékoliv nestandardni situaci, napft. vloZena
ruka ¢lovéka, zmeéni logicky drahu pohybu,

situaci (napr. vloZzena
ruka ¢lovéka) zméni
logicky drahu pohybu,
aby eliminoval styk
s prekazkou.

aby robot eliminoval styk
s prekazkou, nebo se piipad-
né zastavil.

Technologie Realtime
umoznuje vyuZzivat robotic-
ké buriky Yaskawa efektivnéji

a bezpecnéji. Kazda burika se sklada

ze dvou robott Motoman GP180, feSeni
pro planovani pohybu Realtime, fidiciho
systému YRCI1000, servopohont, vale¢-
kovych dopravniki a bezpe¢nostniho
oploceni. Spole¢na architektura vice robotti
umoziuje efektivni pfistup k nasazeni tim,
Ze eliminuje potifebu programovani inter-
feren¢nich z6n. Vysledkem jsou robotické
pracovni buriky, které maji mensi ptidorys
a vyssivystupy. m

Petr Misur
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PRO KOLABORATIVNI APLIKACE

Lehké robotické rameno BionicSoftArm z vyvojové dilny
spole¢nosti Festo muze byt diky své modularni konstrukci
a v kombinaci s riznymi adaptivnimi chapadly vyuzivano

v celé radeé aplikaci.

Méchy
s 3D textilni
pleteninou

Segment
pneumatickych
méchi

Rozhrani pro
rizna chapadla

Pneumatické
rotacni pohony

Bezpecné
vedeni hadic

MODULARITA
Za svou flexibilitu vdéci robot modularni
konstrukci, kterou Ize sestavit z nékolika

BionicSoftArm spliuje zakladni pneumatickych méchovych segmentt
pozadavky na kolaborativni a oto¢nych pohonti. Délku bionické paze
1ze podle poZadavku zakaznickych aplikaci

pracovisté: manudlni prace

zamestnance a automatizované ¢innosti
robota se od sebe nebudou oddélovat - ¢lo-
vék i stroj budou schopni pracovat soucasné
na stejném vyrobku. Automatizovana
robotika tak mtiZe piimo a bezpe¢né
spolupracovat s lidmi bez veskerych
prekazek. Takto oteviend pracovisté
potiebuji roboty, které se dokazi nezavisle
prizptisobovat riznym vyrobkiim a méni-
cim se vyrobnim postuptim. Diky moZnosti
pouziti adaptivnich uchopovact zvladne
rameno zvedat a manipulovat s nejrtiznéjsi-
mi objekty rozmanitych tvard, bez ohledu
na to, jestli jde o volné pohyby nebo pfesné
definované pohybové sekvence.

Rameno zvladne diky
riiznym uchopovacim
manipulovat

s nejriznéjSimi
objekty bez ohledu na
to, jestli jde o volné
pohyby nebo presné
definované sekvence.

prodlouzit aZ na sedm pneumatickych po-
hontl. Rameno tak 1ze maximalné pfizpt-
sobit nejen z hlediska pracovniho rozsahu,
ale i mobility. Diky tomu se mtiZe Bionic-
SoftArm snadno nasadit na aplikace, které
by se obtiZné realizovaly pomoci standard-
niho robota.

Robot se umi dobfe pohybovat okolo
piekaZek a pracovat i ve velmi tizkych
prostorach, navic ho 1ze velmi rychle pre-
stavét. Spolupracovat s lidmi mtiZe iplné
stejné jako v klasickych SCARA aplikacich,
napiiklad pfi tikolech typu pick and place.
Jeho provoz nepotiebuje Zadna bezpec-
nostni zafizeni. Méchové segmenty, které

FOTO: Festo
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u el

jsou vyrobeny z pevného elastomeru, jsou
potazeny specialni dvouvrstvou textilni ple-
teninou. Tato mékka 3D pletenina leZi pfimo
na méchu, aby ho chranila pfed otérem

a opotfebenim. Vysoce pevna vlakna ple-
teniny jsou orientovana tak, aby se méchy
mohly nafukovat ve sméru pozadovaného
pohybu a zaroven je omezovala v ostatnich
smérech. Diky této technologii je mozné
naplno vyuzit energeticky potencial celého
Zatizeni.

INTUITIVNi OVLADANI

Softwarova architektura BionicSoftArm
navazuje na pfedchozi projekty vyvojového
tymu. Grafické uzivatelské rozhrani, které
bylo pfipraveno specidlné pro bionické
lehké roboty, bylo poprvé pouZzito u mo-

©@ ©6 0 O

delu BionicCobot. Robotickou ruku tak 1ze
ovladat velmi intuitivné prostfednictvim
Robotic Suite. UzZivatel miiZe poZzadované
ukony snadno zadat a nastavit parametry
pomoci tabletu. Pfikazy jsou zadavany pro-
stfednictvim Festo Motion Terminal VTEM,
ktery umoziiuje fizeni a regulaci pohybu
robotického ramena. Pomoci softwarovych
aplikaci a piezoelektrickych ventilti 1ze
piesné nastavovat priitok a tlak digitalizo-
vané pneumatiky, pfipadné tyto parametry
libovolné ménit.

Rozhrani mezi tabletem a Festo Motion
Terminal pfedstavuje open source platfor-
ma ROS (Robot Operating System), na které
dochazi k vypoctu drahy pohybu. Platforma
také interpretuje kod, ktery prichazi z tabletu,
a vysledné soufadnice os predava do termi-

Sedm pneumatickych pohonti umoZiiuje ramenu
sedm stupnit volnosti.

o Méchové segmenty z pevného elastomeru
jsou chranény specialni dvouvrstvou textilni
pleteninou.

Inspiraci k vyvoji uchopovace s adaptivnim tvarem
byl jazyk chameleona.

Chapadlo v podobé ruky dokaze samostatné resit
uchopovaci tkoly diky Al.

Rameno s adaptivnimi uchopovacimi klestinami je
vhodné na pfimou spolupraci s ¢lovékem.

Spolupracovat mizZe BionicSoftArm diky
adaptivnim uchopovacim napf. pfi tkolech pick
and place.

nalu VTEM. Vysledkem jsou silné a rychlé
pohybové sekvence, které jsou ale soucasné
ijemné a citlivé.

INSPIRATIVNI PRIRODA

Vyvojovy tym Festo Bionic Learning Network
se nechava inspirovat pfi navrhovani i reali-
zaci bionickych zafizeni pfirodnimi modely.
Napiiklad pfi vyvoji robotické paZe Bionic-
SoftArm mu byl inspiraci z hlediska pohybu

i funkénosti sloni chobot, navic zde jizZ mohl
vyuzit poznatkt i technologie pouZité v pied-
chozich projektech, které jsme jiz na stran-
kach Robotic journalu v minulosti prezento-
vali. Rameno, stejné jako jeho pfirodni vzor,
zvladne rtizné pohyby zcela bez ndmahy. m

Petr Kostolnik
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NOVE SENZORY VIDI LEPE

Spolecnost SICK uvedla na trh kompaktni inteligentni senzor
polohy pro uchopovace a novou generaci miniaturniho
fotoelektrického snimace spolehlivé fungujiciho

i u problematickych materiald.

(1]

oncem loriského roku predstavila
firma maly, vSestranny snimac polohy

MPS-G pro uchopovace a pneumatic-
ké valce. Jde o jeden z prostorové nejiispor-
néjsich systémi tohoto druhu na trhu - vejde
se do vSech standardnich C-draZek. Prostted-
nictvim IO-Link mtiZe poskytovat komplexni
diagnosticka data vcéetné udajt o vykonu
z pneumatickych pohonti nebo dat pro
monitorovani stavu systému.

SICK je prvnim vyrobcem senzor(, ktery
nabizi vhodny snimac polohy pro rozliSovani
mezi riiznymi objekty a jejich bezpe¢né ucho-
peni. Magneticky systém pro méfeni polohy
nepretrzité detekuje polohu prstti pneumatic-
kych chapadel nebo pistu ve valcich s krat-
kym zdvihem pomoci pfimé bezkontaktni
metody. Ackoli je snimac jen 24 mm dlouhy,

nabizi aktivni méfici rozsah 50 mm, ktery je
individudlné nastavitelny pomoci ddlkového
ovladace. Vyrobctim robotickych chapadel

a kompaktnich valct to umoziuje pouZivat

Senzory jsou

chranény pred
poskozenim

v bezpecném upevnéni

a pneumatickych
valcdi.

stejny senzor pro akeni ¢leny rtiznych veli-
kosti, drahy uchopeni i zdvihu, coZ vyznamné
sniZuje naklady na pofizenii servis.

VARIANTY MPS-G

U snimace MPS-G jsou na vybér tfi varian-

ty - snimac polohy s analogovym vystupem
0-10V, inteligentni zafizeni I0-Link s aZ tfemi
digitalnimi spinacimi body a integrovanou
diagnostikou akénich ¢lent a volitelné i s dia-
gnostikou procesnich dat. Kromé pfesného
urceni polohy pistu miiZe uZivatel prostfed-
nictvim IO-Link definovat aZ 16 spinacich

Vv c - d r é i k é C h C h apa d e I bodt jednotlivé. Diky detekci koncové polohy,

presnych stavili chapadla, nastavitelnym
digitalnim spinacim bodtim, pfesnému sledo-
vani pohybu a moZnosti uchopeni predmétt
rtiznych velikosti, je MPS-G podle vyrobce

FOTO: SICK
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o Snima¢ polohy MPS-G nabizi aktivni
méfici rozsah 50 mm, ktery je nastavitelny
pomoci dalkového ovladace.

© Vvyrobci robotickych chapadel mohou
pouzivat stejny snima¢ MPS-G pro akcni
¢leny rliznych velikosti, drahy uchopeni
i zdvihu.

Data o poctu cykld, trvani pojezdu, zdvihu
valce a rychlosti pistu preda snimac
prostfednictvim 10-Link Fidicimu systému.

Snimace pro diagnostiku dat umozZiuji
analyzovat cely proces vyroby.

Miniaturni fotoelektricky snima¢ W4F
spolehlivé detekuje vysoce reflexni, ploché
nebo prihledné objekty.

© o0 06 o

Snimace W4F vykazuji nejlepsi potlaceni
okolniho svétla a slunecniho svitu na trhu.

vhodnym senzorovym feSenim pro témef
vSechny pozadavky.

Dvé varianty s IO-Link poskytuji odstuprio-
vané funkce s digitalni pfidanou hodnotou.
Typ pro diagnostiku ak¢nich ¢lentt umoziuje
vyhodnotit fungovani chapadla. Varianta pro
diagnostiku procesnich dat shromazduje dalsi
data z aplikace a provozniho prosttedi. Infor-
mace o poloze, vibracich, teploté a zrychleni
jsou k dispozici pfimo (bez dalsich senzorti)

a umoziuji analyzovat cely proces.

Konstrukéné se varianty senzort nelisi.
Jsou chranény pred poskozenim v bezpe¢ném
upevnéni v C-drazkach uchopovacti a pneu-
matickych valct. Pro integraci do T-slott1 je
k dispozici adaptér.

MINIATURNI SNIMAC W4F
Nejnovéjsi generace miniaturniho fotoelektric-
kého snimace W4F, ktera byla prezentovana
letos, umoznuje spolehlivé detekovat i ¢erné,
vysoce reflexni, ploché nebo priithledné objek-
ty. Nabizi funkce a vykonové charakteristiky,
které byly dfive k dispozici jen u vétSich pro-
duktovych fad, jejichz provozni koncept Blue
Pilot byl nyni implementovan i ve W4F.

Zde dosahl vyrobce vyznamného zvyseni
vykonu - fotoelektrické senzory piibliZzeni

maji aZ o 47 % vétsi pracovni vzdilenost nez
pfedchozifada a 0 38 % mensi posun ,Cernd/
/bild" mezi objektem a pozadim. To plati
i pro zdokonalenou aktivni detekci zdroji
optického ruseni v blizkosti stroje a jeho po-
tlaceni. Vysoké tirovné odolnosti proti ruseni
je dosazeno diky integraci dodatecné difuzni
LED - viibec poprvé pro tento typ senzoru.

O vykonové parametry se zaslouZzil novy
obvod ASIC, ktery umoziiuje bez vyrazného

zahfivani senzoru soubézny provoz dvou své-
telnych LED s intenzivnim bodovym emitorem
adifaznich LED. Pfimo digitalizuje fotoproudy
odrazeného svétla na kazdém pixelu multipi-
xelového pfijimace, coZ umozriuje senzoru
dosdhnout nejen vysoké citlivosti, ale i dlou-
hého rozsahu snimani a detekovat i objekty se
$patné odrazivymi povrchy. Digitalni filtry maji
zarucovat nejlepsi potlaceni okolniho svétla na
trhu pro zajisténi vysoké spolehlivosti.

SKUPINY SENZORU

Portfolio novych snimacit W4F zahrnuje dvé
skupiny senzorti: Optical Standard a Optical
Experts. Systémy fady Optical Standard - jed-
nopasmovy fotoelektricky senzor a fotoelek-
tricky retro-reflexni senzor, kazdy s dlouhym
snimacim dosahem, a dva fotoelektrické
pfiblizovaci senzory s potlacenim pozadi - se
osveédcily jako prostorové isporné a vysoce
vykonné feSeni k detekci objektil. Jeden ze
snimaca piibliZzeni nabizi vyjimecné koncent-
rovany svételny paprsek s bodovou geometrii
umoznujici detekovat i tmavé objekty s remisi
nizsinez 1%.

Senzory fady Optical Experts byly navrZeny
pro specifické aplikace ve zvlast naro¢nych
situacich. Umoznuji spolehlivé detekovat
i nejtransparentnéjsi objekty, jako jsou wafery
nebo displeje, diky laserovému svételnému
bodu, V-optice a jejimu specidlné piizpt-
sobenému designu. Pro pfesnou detekci
tenkych pfedmétti nebo $titkd nabizi SICK
fotoelektricky snimac pfibliZzeni se dvéma
LED diodami a vysoce vykonnym potlacenim
popftedi zajistujici nepfetrzity spinaci signal
ipro objekty s otvory, vrtanim nebo vybranim.

Fotoelektrickeé pfiblizovaci senzory, které
vysilaji hodnoty vzdalenosti a jsou vybaveny
funkci MultiSwitch (se dvéma spinacimi body),
umoZznuji monitorovat spravnou montaz
komponent ve vyrobé, v aplikacich na baleni
potravin mohou rozliSovat mezi svislym a vo-
dorovnym balenim, vykazovat vysoké a nizké
urovné naplnéni nebo sledovat priumer folie,
obalového materidlu ¢i roli etiket. m

Petr Sedlicky
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SUPERINTELIGENTNI STROJE
NEDOKAZEME OVLADAT
VARUJI POCITACOVI EXPERTI

Zatimco v oblasti umélé inteligence dochazi stale k vétSimu
pokroku, nékteri védci a filozofové varuji pred nebezpecim
nekontrolovatelné superinteligentni Al. Nové poznatky

z teoretické informatiky prinaseji varovna zjisténi.

fedpokladejme, Ze nékdo naprogra-
m muje systém umeélé inteligence (AI)
s inteligenci lepsi nez lidska, aby se
mohl ucit samostatné a pfi pfipojeni
k internetu mohl mit pfistup ke vSem datiim
lidstva. Mohla by nahradit vSechny existujici
programy a pievzit online kontrolu nad vSemi
stroji po celém svété. Vyvolalo by to utopii
nebo dystopii? Vylécila by Al rakovinu,

pfinesla svétovy mir a zabranila by klimatické
katastrofé? Nebo by naopak mohla ovladnout
Zemi a znic¢it lidstvo?

Pocitacovi védci a filozofové si poloZili otaz-
ku, zda bychom vtibec byli schopni kontrolovat
tzv. superinteligentni Al a zajistili, Ze nebude

predstavovat hrozbu pro lidstvo. Vysledek, k né-

muz dospeéli pomoci pokrocilych teoretickych
Vypoctl, nepotési.

Al by mohla nahradit vSechny
existujici programy a prevzit
online kontrolu nad viemi
stroji po svété.

Pfed superinteligentni Al,
ktera se muze vymknout
lidské kontrole, varoval jesté
pred svou smrti i Stephen
Hawking.

Programovani
superinteligentnich stroju:
nechténé disledky.

Studie publikovana v ¢asopise
Journal of Artificial Intelligence
Research vyzkumniky z Centra
prolidi a stroje vnémeckém Insti-
tutu Maxe Plancka pro lidsky roz-
voj ukazuje, Ze superinteligentni
Al by nebylo mozné ovladat.

~Superinteligentni stroj, ktery
ovlada svét, zni jako sci-fi. Ale jiZ
existuji stroje, které provadéji
urcité diilezité Gkoly nezavisle,
aniz by programatofi plné po-
chopili, jak se to naucily. Vyvstava tak otazka,
zda by se to v ur¢itém okamziku mohlo stat
nekontrolovatelnym a nebezpec¢nym pro lid-
stvo," fika spoluautor studie Manuel Cebrian.

Védci prozkoumali dva rizné napady, jak by
mohla byt superinteligentni Al ovladana. Na
jedné strané by schopnosti superinteligentni
AI'mohly byt konkrétné omezeny, napt. tim,
Ze by byla odstinéna od internetu a véech

FOTO: Spiderum, Intermedia, Ivad Rahwan
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ostatnich technickych zafizeni, aby nemohla
mit zadny kontakt s vnéjSim svétem - coz by
jiale vyrazné sniZilo vykonnost a schopnost
odpovidat na humanitni tikoly. Chybi-li tato
moZnost, uméla inteligence by mohla byt od
pocatku motivovana k tomu, aby sledovala
pouze cile, které jsou v nejlepsim zajmu
lidstva, napf. naprogramovanim etickych prin-
cipti. Védci vSak také ukazuji, Ze tyto a dalsi
soucasné a historické myslenky pro ovladani
superinteligentni Al maji své limity.

Ve své studii vyzkumny tym vytvofil teoretic-
ky algoritmus zadrZovani, ktery zajistuje, Ze su-
perinteligentni Al nemuzZe za Zadnych okolnosti
ubliZit lidem - nejprve simuluje jeji chovani,
apokud jej vyhodnoti jako Skodlivé, zastavi ho.
JenZe pecliva analyza ukazuje, Ze v naSem sou-
Casném paradigmatu vypoctu nelze prakticky
takovy funkéni algoritmus vytvofit.

+Pokud problém aplikujete na zakladni
pravidla z teoretické informatiky, ukaze se, Ze
algoritmus, ktery by pfikazal Al, aby neznicila
svét, mize i nechténé zastavit své vlastni
operace. Pokud by k tomu doslo, nebudeme
veédeét, zda zadrzovaci algoritmus stale analy-
zuje hrozbu, nebo zda prestal kviili obsahu
Skodlivé AL Diky tomu je algoritmus zadrZo-
vani nepouzitelny,” fika Iyad Rahwan, feditel
Centra pro lidi a stroje.

Na zakladé téchto vypoctl je problém zadr-
zovaci pojistky nespocitatelny, tj. zadny jediny
algoritmus nemuiZe najit feSeni pro to, aby

spocital,

Ze nejrychlejsi zpisob, jak
ninimalizovat utrpeni”, je

vyhladit lidstvo

»,Umeéla inteligence
je potencialné
nebezpecnéjsi

nez jaderné zbrané."

Elon Musk

s jistotou urcil, zda by umeéla inteligence moh-
la zptisobit svétu tjmu. Védci dale upozoriiuj,
Ze mozna ani nebudeme védeét, kdy superin-
teligentni stroje dorazi, protoZe rozhodovani
o tom, zda stroj vykazuje inteligenci nadfaze-
nou lidem, je ve stejné oblasti jako problém se
zadrzovacim algoritmem. m

Vladimir Kalab
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SILACI FANUC S 35KG
UZITECNYM ZATIZENIM

Nabidku spolecnosti FANUC obohatily dva nové modely
s vysokym uzitecnym zatiZzenim a produktivitou.

Jde o manipulacni robot M-20iD/35 a svarovaci verzi
ARC Mate 120iD/35.

Plné integrovana o
sprava kabelu
eliminuje ruseni

Tenké a zakfivené
rameno J2 minimalizuje
ruseni

Velké duté zapésti
a duty reduktor

ak uz napovida &islovka 35 v jejich Uzitecné
oznaceni, oba roboty maji maximdlni zatiZeni 35 kg

uzite¢né zatizeni 35 kg. Nabizeji
ucinny dosah 1831 mm a zjednodusené
vedeni kabeli skrz duté rameno i zapésti. Oba
modely maji také nové hnaci Gstroji, coz jim
dava schopnost zvladat vétsi zatéZe s vyrazné
vy$8imi setrva¢nostmi pfi zachovani vysoké
opakovatelnosti azZ do +0,03 mm.

Maximalni provozni flexibilitu zajistuje
velky pracovni rozsah, ¢imZ roboty dokazou
dosahnout velmi blizko své vlastni zakladny.
Samotné rameno J2 s prohnutym designem je
specialné navrZzeno tak, aby minimalizovalo
ruSeni a mohlo operovat i v iizkych a tézko
dostupnych mistech.

Hladky povrch
zamezuje
hromadéni necistot
M-20iD/35

Model M-20iD/35 je se svymi vlastnostmi
podle vyrobce idedlnim feSenim pro obec-
nou manipulaci, zakladani a vykladani stro-
ji nebo manipulaci s dily. Duta konstrukce
zapésti umoziuje stihlou instalaci dalsiho
vybaveni, sniZzené opotiebeni kabelli

M-20iD/35

FOTO: FANUC
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Novinka FANUC M-20iD/35 disponuje
ucinnym dosahem 1831 mm.

Q ARC Mate 120iD pro svarovaci aplikace
ma v téle integrovany svarovaci hadice
i kabelova vedeni.

a efektivni pouZiti ramene i ve stisnénych
prostorech. Diky kryti IP67 pro osu ramene
a zapésti je robot také velmi vhodny pro

Maximalni flexibilitu zajistuje
velky pracovni rozsah,

roboty tak dokazou dosahnout
témeér ke své zakladné.

je tento robot zvlasté vhodny pro svafovaci
aplikace, kdy je vyZadovano zafizeni nad
ramec standardniho svafovaciho hotaku.
Zapéstni osy jsou také vybaveny tiidou
ochrany IP67, proto je robot dobfe chranén
proti postfikani nebo tvorbé prachu, a je
tak idedlnim kandidatem pro svafovani
nebo fezani.

Obé novinky jsou standardné vybaveny

Flexibilni navijak
pro roboty

Novy kabelovy buben, ktery
vyvinula spolecnost igus pro
primyslové roboty, nema
sbéraci krouzek, pritom dodava
energie i data a umoziuje
spravu robotickych ovladacich
a programovacich pendantt
(CELE)E

K prdmyslovym robotdim jsou kabely
privodu nebo datové kabely ¢i média
Casto vedeny po zemi, kde mize dojit
snaze k jejich poskozeni. Novy kabelovy
bubnovy navijak e-spool flex 2.0 pred-
chazi poskozeni kabel i hadic a vyrazné
prodluZuje jejich Zivotnost. Zajistuje vétsi
bezpecnost i pofadek v pripojeni ovlada-
ciho panelu. Vyznamnou vyhodou feseni
je schopnost umoznit zasunuti stavajicich
panelovych kabeld do spiralového vedeni
systému a jejich automatické navinuti.

Jednotka, kterou lze instalovat na
podlahu, strop nebo zed, bezpecné vede
energii, data nebo média, jako napf.
vzduch, v jednom systému. Instalace
do fidiciho centra robota je jednoducha
pomoci pfilozeného hardwaru. Kabely lze
kdykoli rychle vyménit.

Navijak je k dispozici v rliznych varian-
tach. Nizkonakladova verze disponuje
rucnim navijenim, dalsi varianta s elek-
trickym navijenim nebo automatické re-
Seni s vratnym mechanismem, jaky zname
napf. u vysavaci pfi navijeni napajeciho
kabelu. Navijeci buben se dodava ve tfech
velikostech pro kabely o priiméru 5 az
15 mm a prodluZovacich délkach 5 az
15m.m

aplikace v prosttedich s nepfiznivymi
podminkami, jako je brouseni nebo odjeh-

novym kontrolérem R-30iB Plus se vSemi no-
vymi funkcemi - integrovanym kamerovym

FOTO: FANUC

lovani. systémem, vétsi paméti, rychlej$im proceso-
rem a také novym iPendantem.
ARC MATE 120iD/35 Modely M-20iD/35 a ARC Mate 120iD/35

Svafovaci robot ARC Mate 120iD/35 ma

ve srovnani s ptedchtidcem vylepSenou
konstrukci s optimalnim priichodem
kabelt a vedenim médii - velké duté
zapésti a duté rameno s primérem 57 mm
umoziiuje bezproblémové vedeni kabel(i
isvarovacich hadic a maximalné bezpro-
blémovy pristup k systému spravy kabelti.
Diky zvySené kapacité uzite¢ného zatiZzeni

v digitdlnim provedeni jsou integrovany do
vlastniho offline programovaciho softwaru
FANUC ROBOGUIDE, ktery nabizi integra-
tortim, planovactim i uZivatelim vykonny

nastroj umoznujici nejen efektivné navrhovat
robotické buriky a systémy, ale také je offline

programovat. m

Petr Kostolnik

Flexi e-spool zajistuje bezpecné navijeni
a odvijeni kabell pro primyslové roboty.
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O KONCETINU LEPSI ROBOPES

Spolecnost Boston Dynamics uvedla na trh inovovanou verzi
svého robotického psa Spot mini. Robot dostal rameno navic,
novy software pro dalkové ovladani a dokovaci stanici pro

samonabijeni.

obot Spot ¢i jeho komer¢ni verze Spot
mini uz vykonaval nejriiznéjsi prace

vcetné paseni ovci na Novém Zélandu,

inspekce stavenist v Londyné ¢i skenovani
tovaren Ford pro jejich pfestavbu. Od roku
2019, kdy vyrobce zahdjil prodej téchto
robott, jich na trh dodal uz vice nez 400
adoufd, Ze nové funkce dale rozsifi zajem
oné.

Zakladni model Spot mini nyni dostal

upgrade v podobé verze Spot Arm s integrova-

nou robotickou rukou a jednoduchym API na

Spot Arm dokaze
uchopit, zvedat

i premistovat rlizné
predméty nebo
otevirat ventily

Ci dvere otocenim
rukojeti.

Verze Spot Arm
dostala integrovanou
robotickou ruku
ajednoduché API na
uchopeni pfedmétu.

Zakaznicka verze
Spot Arm vybavena
kamerou je vhodna
i do primyslového
prostiedi

Novy Spot Enterprise
a jeho dedikovana
dobijeci stanice
umoziuji i pfenos
nasbiranych dat.

o

[ ] Spot Enterprise najde
dokovaci stanici
a automaticky zaujme
pozici nabijeni.

uchopeni pfedmeétt. Diky této aplikaci progra-
movaciho rozhrani si tak uz uZivatelé nemusi
robota programovat Giplné od pocatku, ale
maji k dispozici komfortni nastroj, jak ho na-
ucit reagovat na vysokotiroviiové ptikazy, tak-
Ze robot miiZe napt. dostat povel k akci typu:
,zatahni za paku, kterou vidi$ pfed sebou”.
Pripevnéni manipula¢niho ramene, které
spolupracovalo s integrovanymi senzory,
vyvinula firma jako prototyp uz v roce 2018,
kdy takto vybaveny robot dokazal otevfit
dvefe druhému robotovi. Novinka Spot Arm

FOTO: Boston Dynamics
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vybavena 4K kamerou je zakaznicka verze
této technologie, kterd umoziiuje robotovi
uchopit, zvedat a pfemistovat rizné pfedmeé-
ty, zatahovat paky, otevirat ventily nebo dvete
otoc¢enim rukojeti, madel apod.

Verze Spot mini s dobijeckou, oznac¢ena
jako Spot Enterprise, ktera zakladniho robota

doplnuje o dokovaci stanici, mu umoznuje do-

plnit energii podobné jako napt. robotickym
vysavactim. To by podle vyrobce mélo pomo-
ci pfi nasazovani téchto robott1 v tovarnich
aredlech, skladistich apod. Robot je schopen

A

detekovat dokovaci stanici a pfikrcit se nad ni,
aby zaujal nabijeci pozici, kdyZ jeho baterie
potiebuji dobiti. Poslat robota k dobijecce ale
1ze i manualné pomoci tlacitka.

Nabijeci dok rovnéZz umoziuje, aby Spot
Enterprise pfedaval data shromazdéna
béhem své mise pfes ethernetové pfipojeni.
Vyrobce navic upgradoval hardware pro tuto
verzi robota, ktera tak nyni nabizi vétsi bez-
pecnost, komunikac¢ni schopnosti a umoz-
nuje i autonomni provoz ve vétsim rozsahu.
Vyrobce predstavil i novy webovy software

)

i

Iilj. p

)M

DM

Scout, ktery umoznuje operatorim virtualni
ovladani robota. To by mélo umoznit
provadéni predem naprogramovanych
autonomnich misi nebo dalkové ovladani
robota pii jeho operacich podobné jako

u pilott drontl pfimo z webového prohliZece
vCetné streamovaného obrazu z jeho kamer.
Cenu zatim vyrobce nezvetejnil, ale zakladni
model z loriského roku se pohyboval okolo
70tis. USD. m

Petr Pribyl
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NEUNAVNE SCARA ROBOTY

Nové Ffady SCARA robotu i4L a i4H, které rozSifily portfolio
spolecnosti Omron, umoznuji nasazeni a synchronizaci vice
robottll bez slozitych programovacich potreb.

oboty maji aktualizovany robustni
design a Ize je namontovat na
podlahu, sténu nebo na strop.

PRACANTI PRO LEHKY PROMYSL

Rada i4L reprezentuje trojici lehkych primys-
lovych SCARA robotti s dosahy 350, 450

a 550 mm s maximalni kapacitou uzite¢ného
zatiZzeni 5 kg. Tyto 40sé roboty, které maji tfi
rotacni a jednu linedrni osu, nabizeji opakova-
telnost +0,01. Podle vyjadfeni vyrobce je nova
fada i4L diky kompaktnimu designu, vysoko-
rychlostnim opakovatelnym procestim a flexi-
bilnimu programovani vhodna pro riznorodé
robotické aplikace. Napftiklad bezpe¢né
automatizuji operace prepravy materialu. Tato
oblast pfepravy materidlu v primyslovych
odvétvich se rychle rozsifuje po celém svéte,
protoZe fesi nejen problémy s nedostatkem
pracovnich sil, ale i rizika spojena s globalnim
§ifenim koronaviru.

2]

Vyhodami SCARA robottii je jejich
hladka integrace pro vyrobni linky
a snadna programovatelnost.

Trojice robotu Fady i4L disponuje
maximalni kapacitou uZitecného
zatiZeni 5 kg.

FOTO: Omron
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Roboty jsou vybaveny pfipojenim Ether-
CAT nebo Ethernet ve své zdkladné aIze je
programovat jednotlivé ptes Ethernet nebo
integrovat do sité Omron NJ EtherCAT.

KDYZ JE POTREBA ZVEDAT ViCE

Druhd nova fada SCARA robottl s ozna¢enim
az 15 kg, ale i vykon a vysokorychlostni doby
cyklii, a maximalizuje provozuschopnost

s vlibec prvnim palubnim displejem a in-
dikatorem stavu robota. Vy$si nosnost ¢ini

z téchto robott1 podle vyrobce idedlni feSeni
pro odvétvi potravinafského a napojatského
pramyslu, spotfebniho zboZi a automotive.
Roboty jsou vhodné pro paletovani, vychysta-
vani i zakladani a vykladani strojt.

Unikatni funkce jim pomahaji splnit dnesni
pozadavky na hromadné pfizpasobeni, tzn.,
Ze umoznuji vyrobclim vyrabét Sirokou paletu
produktti pfi nizkém objemu vyroby.

VSem modeltim této fady je spole¢na 15kg
nosnost maximalniho uZitecného zatiZeni,
vysokorychlostni cyklus, tzv. Blended Burst
s hodnotou 0,37 a kryti IP20. LiSi se vSak svym
dosahem, ktery je ur€en jejich oznacenim:
i4H-650 zvlada dosah 650 mm, i4H-750
010 cm dale a i4H-850 dosahne az do

Roboty disponuji
poprvé nékterymi
funkcemi, které jim
pomohou snizit
prostoje, predchazet
nehodam a usnadni

udrzbu.

e Druha fada i4H nabizi aZ 15kg uzitecné
zatiZeni, vyssi vykon a vysokorychlostni
doby cyKkli.

@ O0bé fady jsou vybaveny mj. vizudlnim
svételnym prstencem a displejem pro
zobrazeni stavu robota.

B Robustni design robotti umoZiiuje
jejich umisténi na podlahu, stdl, sténu
nebo na strop.

850 mm, a také parametrem opakovatelnosti.
Model i4H-650 nabizi opakovatelnost

XY +0,015/Z +0,01/ Theta +0,005 mm,
ostatni dva i4H-750 a i4H-850 dosahuji
opakovatelnost XY +0,025/Z +0,01 / Theta
+0,005 mm. K dispozici jsou provedeni se stan-
dardnimi 210 mm a dlouhymi trny 410 mm.

Roboty nabizeji pfipojeni EtherCAT k fadici
Omron NJ501-R a programovani pomoci
programovaciho jazyka IEC 61131-3 nebo
skriptovani, ¢i jednoduchd integrace s fadicem
integrovanym do zakladny robota.

Varianty pro stropni montaz s oznac¢enim
i4-650H / 750H / 850H, disponuji shodnym
dosahem jako standardni verze, ale nabizeji
vys$Sinosnost: 50,4 /50,9 / 51,6 kg.

LED PRO LEPSi DIAGNOSTIKU

Vyrobce piidal do robott1 i4H SCARA vlibec
poprvé nékteré unikatni funkce, které po-
mohou sniZit prostoje, pfedchazet nehodam
ausnadni idrzbu. Jde o palubni displej a prvni
indikator kondice robotti na svéte.

Obé nové fady jsou vybaveny interaktiv-
nimi alarmy prediktivni idrzby, svételnym
prstencem a displejem pro zobrazeni stavu
robota, ktery komunikuje s uzivatelem pomo-
ci systému barevnych LED diod.

Vyhodami téchto SCARA robotti je jejich
hladka integrace pro automatiza¢ni vyrobni
linky a snadna programovatelnost robotické-
ho vidéni, pohybu, IO a bezpe¢nosti pomoci
programovaciho softwaru Sysmac, ktery
je schopen simulovat celou vyrobni linku.

To zkracuje dobu odstratfiovani problémiti
aumoziuje dosahnout velmi vysokych Girov-
ni synchronizace mezi vice roboty. m

Vladimir Kalab

roboticjournal.cz 43



Novinky

_RYCHLICI“ S PODPOROU
V REALNEM CASE

Obvykla predstava spoluprace kolaborativniho robota

a Clovéka je bok po boku na spole¢ném ukolu, v realité jde
vétSinou vsak o situaci, kdy si kazdy déla své, ale ve stejnéem
prostoru. Novinky ABB maji pokryt rlizné scénare.

vanové modely kooperativnich
m robotli nazvané SWIFTI a GoFa

vhodné doplnuji stavajici fadu ABB
YuMi. Byly navrZeny tak, aby zajiStovaly
bezpecnou spolupraci s clovékem a automati-
zaci vyrobnich procest, vyZzadujicich vétsi
nosnost, silu a vyssi rychlost k manipula¢nim
operacim s objekty do hmotnosti 5 kg, coZ
je nejCastéjsi zatizeni v primyslu. Diky svym
parametriim a schopnostem piedstavuji
efektivni feSeni pro celou fadu aplikaci, jako je
manipulace s materidlem, obsluha stroj,
montaz dild ¢i baleni.

Stav kobotii je mozné
sledovat v realném
case diky balicku

pro monitorovani

a diagnostiku.

MODEL SWIFTI
Jde o rychlého kolaborativniho robota, ktery
kombinuje vykon na primyslové Girovni a ino-
vativni bezpecnost. Z predstavenych model
je SWIFTI mensi a nese oznaceni CRB 1100.
Kobot SWIFTI podporuje preru$ovanou
spolupraci mezi clovékem a robotem. Snima
lidskou ¢innost ve své blizkosti pomoci exter-
niho bezpec¢nostniho senzoru, Zlutd a cervena
bezpecnostni zéna je indikovana svételné
LED krouzkem. Ramena se Sesti stupni
volnosti mohou dosdhnout na vzdalenost az
580 mm s nosnosti 4 kg. Disponuje ¢tyfmi

FOTO: ABB
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o Kooperujici SWIFTI disponuje nejlepsi
presnosti ve své tiidé.

e Mensi model SWIFTI ma maximalni
nosnost 4 kg.

e Vétsi GoFa se pysni vynikajici
opakovatelnosti polohy a kontrolou
pohybu.

o Robota lze velmi snadno naprogramovat
pomoci nastroju rychlého nastaveni.

integrovanymi vzduchovymi kanaly a nejlepsi
presnosti ve své tfidé 0,01 mm. Jeho maximal-
ni rychlost je 5,05 m/s, coZ je podle vyrobce

az pétkrat vyssi, nez nabizeji béZna zatizeni
této kategorie. Zastavbova plocha robota ¢ini
160 x 172 mm a diky hmotnosti 21 kg si s nim
snadno poradi jeden pracovnik.

MODEL GOFA
Druhou robotickou novinku GoFa oznacuje
ABB stitkem CRB 15000. M4 jit o model s vy-
nikajici opakovatelnosti polohy a kontrolou
pohybu, ktera je idedlni zejména k provadéni
opakovanych tikont. Robot této fady nabizi
uZite¢né zatizeni 5 kg (nejlepsi ve své tfidé)
a téméf metrovy (950 mm) dosah. Disponuje
Sesti stupni volnosti a maximalni rychlosti
2,2 m/s. Diky tomu ma byt podle vyrobce
sviznéjsi neZ ostatni koboty v dané tfide.

Specidlni pozornost vénovali konstruktéfi
jeho designu, ktery je mék¢i, funkéeni a pro
maximalni bezpecnost je robot vybaven
inteligentnimi senzory v kazdém kloubu,
které ho zastavi béhem milisekund, pokud
je detekovan kontakt. Zastavbova plocha
robota ¢ini 165 x 165 mm a hmotnost 27 kg.
Uzivatel ma k dispozici komplexni sadu
bezpecnostnich funkci spolu se snadnou
aplikaci konfigurace, ktera pomitiZe robota
bezpe¢né nainstalovat.

Obé novinky budou moct pomoci nastroji
rychlého nastaveni snadno naprogramovat
i pfeprogramovat vSichni uzivatelé zvykli na
ovladani tabletu nebo smartphonu. Priibézné
programovani, pfizptisobitelné rozhrani se
dvéma tlacitky a novy snadno programova-
telny navodny software Wizard s grafickym
rozhranim umozni podle vyrobce zprovoznit
robota prakticky hned po vybaleni, a to bez
nutnosti hlub$ich programovacich znalosti ¢i
specialniho Skoleni. To umozZni automatizaci
v mnoha novych priamyslovych odvétvich.

Stav kobotti je mozné sledovat v reilném
Case, kazda instalace obsahuje startovni
balicek ABB Ability pro jeho monitorovani
a diagnostiku. Firma nabizi podporu, online
tutorialy, instruktaZni postupy krok za kro-
kem, aby pomohla podnikiim automatizovat

procesy a pomahat s nejriiznéjsimi tikoly. m

Josef Valiska
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ROZSIRENI RADY TX2 PRINASI
VETSI MOZNOSTI

Spolecnost Staubli nedavno prezentovala premiéru tfi novych
6osych robott se stfedni nosnosti. Jde o rozsifeni stavajici rady
TX2, ktera nyni ¢ita celkem 9 modeld.

ové roboty s oznac¢enim TX2-140,
m TX2-160 a TX2-160L (s prodlouZzenym
ramenem) vypliuji mezeru mezi
kompaktnim TX2-90 a nejvétsim typem
TX-200. Jejich pevna struktura a inteligentni
konstrukce z nich ¢ini idedlni pomocniky pro
rtizné aplikace od drsného az po sterilni
hygienické prostfedi. Novinky s sebou
prinasi také nejvyssi irover bezpecnosti
a konektivity.

ULTRAKOMPAKTNi KONSTRUKCE
Kompaktni konstrukce novych robotti

s modernim a hygienickym designem byla
navrzena pro maximalni kompatibilitu

s Cistym provozem. Nabizi velky a efektivné
ohraniceny pracovni prostor. VSechny kabely
ivedeni médii véetné napdjeni jsou umistény
pod plastém robota - diky plnému utésnéni
odpovida stupni ochrany IP 65, volitelné do-
konce s pretlakovou jednotkou s krytim IP 67.

A

Piipojeni I1ze také svisle zakryt pod zakladnu
robota.

Vyrobci se diky $tihlé konstrukci podaftilo
splnit pfani mnoha integratort a koncovych
uzivatell na snadno integrovatelné 60sé
roboty s malym ptidorysem, aby je bylo
mozné zaclenit do vyrobnich bunék a linek
s minimdlnim prostorem. K tomu vyznamné
napomdaha i variabilita montaze na podlahu
a strop (v pfipadé modelu TX2-160) a u mo-

FOTO: Staubli
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Pevna struktura

a inteligentni
konstrukce je
idealnim FeSenim

pro riizné aplikace ve
vsech prostredich.

o

2]

© 0o

Vechny tfi novinky funguji na stejné
technologii Fizeni, coZ umoZziiuje
spolupraci v digitalné propojenych
prostredich.

Variabilita robota TX2-140 umoznuje
montaz na podlahu i strop, navic jej
lze pFipevnit i ve svislé poloze

v jakémkoli uhlu.

Model TX2-160 disponuje dosahem
1710 mm a nosnosti 40 kg.

Dosah prodlouZené varianty
TX2-160L je lictyhodnych 2010 mm.

delu TX2-140 navic pfipevnéni i ve svislé
poloze v jakémkoli thlu (montaZ je mozna
v rozsahu 360 stupiit).

PUSOBIVE HODNOTY

U vSech tfech novinek je udavana opako-
vatelnost +0,05 mm, ¢imz se tyto roboty
vyrovnavaji tém nejpiesnéjsim produktiim
na svétovém trhu.

Nejmensi dosah 1510 mm ma model
TX2-140, model TX2-160 o 20 cm delsi
-1710 mm, a varianta TX2-160L s del§im
ramenem disponuje ptisobivym dosahem
2010 mm. Prvni dvé verze nabizeji nosnost
40 kg a prodlouZena verze ,L" zvlada nos-
nost do 25 kg. V kombinaci s jejich dyna-
mickymi hodnotami (napf. maximalnimi
otackami 1500°/s na ose 5) jim umozZnuje
dosahnout nejkrat§ich moznych ¢asti cyklu.
V porovnani s piedchozim modelem RX160
byla diky patentované technologii pohonu
zasadné zvysSena pevnost zapésti. Technolo-
gie byla pouZitaina ose 5.

JEDNOTNE RIZENi

Vymeéna piedchoziho modelu RX160 za
nové TX2-140/160 piinesla jesté dalsi
zasadni vyhodu: vSechny Sestiosé roboty
nyni funguji na stejné technologii fizeni, coZz
umoZiuje snazsi implementaci feSeni s vice
roboty v digitalné propojenych vyrobnich
prosttedich. Diky lehkému ovladaci CS9

a pokroc¢ilym bezpecnostnim funkcim

ma nova fada TX2 otevirat zcela novou
kapitolu ve spolupraci ¢lovéka a robota.
Poprvé je mozné realizovat koncept Man
Robot Collaboration (MRC) se standardnimi
roboty, a to bez jakychkoli Gstupki v oblasti
produktivity.

Nova trojice robotti ma také digitalni bez-
pecnostni enkodér na kazdé jednotlivé ose
aintegrovanou bezpecnostni desku s tisté-
nymi spoji. VSechny bezpec¢nostni funkce
jsou certifikovany a splfiuji piisné pozadav-
ky bezpecnostni kategorie SIL3/PLe. Tim
je zaru¢ena ochrana obsluhy i provozniho
vybaveni. Diky bezpe¢nostnim funkcim,
kompatibilité s Primyslem 4.0 (v€etné
feSeni s jednotnou architekturou OPC-UA)
a nadprameérné dlouhymi intervaly Gdrzby
zarucuje vyrobce vysokou produktivitu
v konvenénim i digitalnim prostfedi.

Predstavené Sestiosé roboty jsou vhodné
nejen pro standardni aplikace, ale i pro
nasazeni v citlivych vyrobnich prostiedich
s vysokymi naroky. Jejich pouziti je zvlast
vhodné ve farmaceutickém, zdravotnickém,
fotovoltaickém, kovozpracujicim i automo-
bilovém segmentu a v pfibuznych sekto-
rech.m

Ralf Hogel
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HANWHA REAGUJE NA TREND
AUTOMATIZACE

Hanwha Corporation v lednu predstavila nové koboty
i pokrodcila reseni, ktera kombinuji technologii Al
s jejimi schopnostmi mobility i pro chytré tovarny.

ové koboty s oznacenim A predstavuji
m dalsi evolucni generaci pfedchozi

série HCR a maji posilit pozici firmy na
trhu kooperativnich robotti.

RADA HCR ADVANCED

Tti modely nové fady HCR Advanced - HCR-
-3A, HCR-5A a HCR-12A disponuji uZite¢nou
nosnosti 3, 5 a 12 kilogramt1 a dosahem rame-
ne od 63 do 130 cm. Zachovavaji si osvédceny
design a univerzalnost ptivodnich kobott
HCR, ale jsou rychlejsi a rozsifuji jejich moz-
nosti o dalsi funkce. Patfi mezi né napf. schop-
nost snadno pfipojit klicové piislusenstvi,
jako jsou snimace silového momentu, které
méii interakéni silu mezi ramenem a jeho
objekty, a také pifipojeni uchopovace bez nut-

nosti pfipojovat dalsi kabely. Snimac silového
momentu se uplatni napf. pro povrchové
Gpravy, jako je leSténi nebo vkladani dilu do
sestavy spirdlovitym pohybem. Zafizeni, jak
zdliraznuje vyrobce, maji fungovat nejlépe

Zachovavaji si
osvédceny design
a univerzalnost,
ale jsou rychlejsi
s moznosti dalSich
funkci.

HCR-12A

v aplikacich typu pick & place, které podporuji
nakladku, vykladku nebo paletizaci.

Navic nova fada HCR Advanced vyrazné
zvySuje pomoci kamer a algoritmti strojového
uceni rychlost, konzistenci a pfesnost i celko-
vou efektivitu své prace, a poskytuje tak vyssi
produktivitu automobilovému, elektronickému,
potravinaiskému a farmaceutickému pramyslu
amnoha dal$im odvétvim. Mezi jeji silné stran-
ky patfiizvySend bezpe¢nost na pracovisti.

BALICEK MODULU

Kromeé robotti samotnych vyrobce nabizi
balicek Advanced Solutions, ktery zahrnuje
pét dalSich moduld, jimiZ si zakaznici mohou
prizptisobit své roboty podle typu prace a vy-
robnich procesti.

FOTO: Hanwha
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ROBOT MONITORING SERVICE

FORCE TORQUE SEN

Snadné pfipojeni senzoru diky jedinému kabelu

a jednoduchym konektortim.

Technické parametry novych modelii

Model Polet stupiid  Nosnost (kg) Dosah (mm)  Opakovatel- Hmotnost
volnosti nost (mm) (kg)
HCR-3A 6 3 630 10,05 13
HCR-5A 6 5 915 +0,05 21
HCR-12A 6 12 1300 +0,07 52

Prvni z nich, Robot AI 3D Vision (RAIV), je
vizualni feSeni umélé inteligence pro kola-
borativni roboty, které dokaze optimalizovat
ucinnost vyuzitim své 3D kamery a techno-
logie hlubokého uceni. Dalsi systém vizualni
bezpecnosti Robot Visual Safety (RVS) pfi-
zpusobuje pohyby robota a upravuje rychlost
jim provadénych operaci podle vzdalenosti

operatora na zakladé barevnych zén - ¢im
bliZe je operator ke stroji, tim pomaleji se ro-
bot pohybuje. Pokud se dostane do tzv. Zluté
z6ny, robot pouze zpomali, pfesahne-li vSak
do Cervené, zcela zastavi, ale poté, co osoba
z blizkosti robota odejde, pokracuje v praci.
Reseni Robot Monitoring Service (RMS) vy-
uziva kamerovou technologii divize Hanwha

Hanuwha

€ Tii nové modely HCR Advanced disponuiji
uzite¢nou nosnosti 3, 5 a 12 kg a dosahem
od 63 do 130 cm.

€ Reeni RMS vyuziva kamerovou tech-
nologii ke sledovani pracovniho prostiedi
robota.

© Mezi rozditené moznosti patii
i schopnost pFipojeni Snimace silového
momentu.

Techwin ke sledovani pracovniho prostiedi
robota a zvukovych alarmu v pfipadé nebez-
pedi, stejné jako Robot Positioning Compen-
sation (RPC), diky kterému jsou roboty snaze
pouZitelné a presnéjsi v jejich praci.

Robot mtiZe byt osazen i na mobilnich platfor-
mach. Hanwha nabizi mobilitu, kterd kombinuje
autonomni vozidlo s laserovym navadénim
(jez firma vyvinula jako viibec prvni v Koreji)

s mobilnim robotem (AMR), ktery pfekonava
hmotnostni limity HCR Advanced a zvySuje pro-
duktivitu. ReSeni mobility fady HCR Advanced
Series zahrmuji mobilni platformy Laser Guided
Vehicles (LGV), které mohou pracovat s koboty
v systémech chytré tovamy. =

Petr Kostolnik
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Pfipadova studie

BECKER ZVYSIL PRODUKTIVITU
VYROBY DiKY KOBOTUM UR

Rumunska nabytkarska spolecnost Becker, ktera vyrabi casti
nabytku z lisované bukove dyhy, zpracuje rocné vice nez

10 tis. m3 bukového dreva. Pro zvyseni efektivity
implementovala do vyroby dva koboty UR10 na montaz,
davkovani lepidla a pick and place.

e firmé, kterd zaméstnava na 300 lidi,
V méli potiZe s hledanim kvalifikova-
nych pracovnikt do vyroby, coZ vedlo

management ke zkoumani riznych moznosti
automatizace. PoZadovali kolaborativni
feSeni, pfi kterém lidé a nové integrované
systémy spolupracuji na zvyseni efektivity

a produktivity celého montazniho procesu.
Firma se se také snazila zlepsit pracovni
prostiedi pro zameéstnance, kterym chtéla
nabidnout zajimavéjsi a kreativnéjsi tikoly

V ramci vyroby.

RESENI:

Vedeni firmy Becker se rozhodlo automati-
zovat vyrobu pomoci kolaborativnich robotti
od Universal Robots, protoZe jsou specialné
navrzeny tak, aby bezpecné sdilely pracovni
prostor s lidmi bez nutnosti pofizovat sloZité

zabezpecovaci prvky. Velkou vyhodou je fakt,
Ze kolaborativni roboty 1ze velmi rychle nain-
stalovat do vyroby. Dva novi pomocnici UR10
integrovani do procesu montaZe zrcadel dnes
funguji v tandemu, kdy prvni nanasi lepidlo
na dyhovy ram a druhy umistuje dalsi ¢asti
prstencového segmentu na lepidlo ptes sklo.

Vyhody:

» Opakovatelnost procesu s konzistentnim
davkovanim

« UdrZeni vysoké kvality vyrobki

* Rychla implementace kobotu

« UZivatelsky privétivé programovani
* Flexibilita celého reseni

» Navratnost 2-3 roky.
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Q Robot UR10 vybaveny
chapadlem vytvorenym
spolecnosti Becker
prebira prstencovy
segment ze skladu.

e Po pfidani kruhového
segmentu do ramecku
ustoupi kobot do cekajici
pozice.

© Spolupracuiici robot
UR10 pfidava kolem
ramu lepici $idru.

© Programovani koboti
je rychlé a snadné
diky intuitivnimu
programovacimu
softwaru UR.

Z rozhrani UR spole¢nost pouzila pfeddefino-
vany program CircleMove s relativné volnou
moznosti pohybu robotického ramena.
+Kolaborativni roboty se snadno progra-
muji. Nepotfebujete pokrocilé pocitacové
a automatizacni znalosti. Kdokoli s minimal-
nimi technickymi znalostmi muiZe s témito
roboty tispésné programovat celé aplikace,”
vysvétluje Remus Topan, technicky inZenyr
spole¢nosti Becker Romania.

V soucasnosti vyuziva Becker na pracovisti
zameéstnance, ktefi pracuji v tésné blizkosti
kolaborativnich robottl. Zameéstnanci pfipra-
vuji kulaté dyhové ramy, osadi je zrcadly a po
dokonceni je odnasi k expedici. Na robotech je
tedy cely ram se zrcadlem slepit a nasadit na
néj specialni kruhové tésnéni. Proto jsou robo-
ty vybavené specidalnimi koncovymi nastroji
- lepici pistoli, uchopovacem Robotiq 2F-85

FOTO: Universal Robots




FOTO: Universal Robots, DIY-Robotics

s dvojitym nastavenim a s podtlakovymi pfi-
savkami. Celé automatizacni feSeni vyuziva
pro spravnou funkci velice pokrocilych sen-
zorl pfibliZzeni a fotoelektrickych senzor
pro zjisténi pfesného tichopu robota. Diky
integraci vSech komponent a bezpec¢nost-
nich prvkia do ovladaciho tabletu robota je
mozné jednoduché pfeprogramovani dle
potfteby.

A PRINOSY?
Pro celou firmu znamend integrace kola-
borativnich robott do vyroby vyznamné

zlepSeni kvality montéaze produktti a snizeni
vyrobnich nakladi. Firma tak ma kontrolu
nad vSemi procesy a jejich opakovatelnosti.
Dalsi vyhodou je flexibilita kobotti, které 1ze
v pfipadé potfeby pfesunout na jiny proces
Vv ramci vyroby, coZ je aspekt, ktery Becker
povazuje za svou konkuren¢ni vyhodu.
Kviili velkému vytiZeni stavajicich kolabora-
tivnich robotti spole¢nost v souc¢asné dobé
testuje nejnovéjsi model UR16 pii procesu
lesténi povrchti. m

Adam Steger

Modularni bunka
pro odstranovani
otiepli

Robotic Deburring Cell je modularni
feSeni pro robotické odstrafiovani
otiepli a prvni ze série specifickych
aplikacnich balicku vyvijenych se
zamérenim na snadno instalovatelné
robotické bunky pro vétsi dostupnost
také malym vyrobnim podnikim.

Softwarova firma RoboDK ve spolupraci

s DIY-Robotics a ATI Industrial Automation
vytvofili modularni feSeni pro robotické plug-
-and-play odstrafiovani otfepti. Pravé toto fe-
Seni je pro robota dokonalym tikolem, protoZe
jde o nudnou a nezazivnou praci pro ¢lovéka.
Je zaloZeno na piedem pfipravené robotické
burice od DIY-Robotics s nastrojem firmy

ATI Industrial Automation, ktery zohledrnuje
variace umisténi dilti a funkci a 1ze jej pouzit
pro Sirokou §kalu tikold odjehlovéni.

Hlavni vyhodou odjehlovaci buriky je jeji
plug-and-play koncept umoznujici snadné
nasazeni ve velmi kratkém case. Podle vyjad-
feni spolecnosti DIY-Robotics 1ze robotickou
buriku nasadit za nékolik dni jako ,feSeni na
kli¢*, nebo si ji zdkaznik mtZe sestavit i sam.

Programovaci funkce s offline programova-
nim umozZznuji uzZivateli snadno programovat
pramyslového robota i bez zkuSenosti v této
oblasti. Program robota lze vytvaret a aktua-
lizovat pomoci jednoduchého grafického
rozhrani a praveé ptizptisobitelnost programu
dava robotické odjehlovaci burice vysokou
pridanou tiroven flexibility, pficemzZ optimali-
zacni nastroje pro robotické obrabéni a odjeh-
lovani umoznuji snadno vytvaret bezchybné
programy. =
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Zajimavosti

PONORKA BUDOUCNOSTI
VE TVARU VORVANE

Unikatni koncept vysoce automatizované ponorky z francouzského
zbrojarského koncernu Naval Group nese nazev SMX-31. Projekt
reprezentuje zcela novou tfidu multifunkénich vojenskych ponorek.

Zadni -

- torpédomety i

Tézké torpédo 1
F21 Artemis . i B

Priizkumny robot
Sea Explorer
Ty

Podmofsky bezpilotni
prostiedek UUV pro
Spiondzni mise
Hangér UUV
Poklop UUV

Propulsorovy

pohon
Udrzbova
sekce UUV

S modul
¥ PFistupoVy

>

Zbrafiovy
manipulaéni prostor

Elektricka
a strojni sekce

Zachranny

Povrch typu
Jvéeli plastev”

s integrovanymi
senzory

onorka dvoutrupé koncepce
m s leh¢im vnéjskem a pevnéjSim
vnitfkem nemd klasickou zad ani

véZz. Trup pokryty nejriznéjsimi senzory je
vytvoren ze specidlniho materidlu. Také
vnitini konstrukce je vyrobena ze special-
nich slitin, takZe plavidlo je mnohonasobné
leh¢inez bézné ponorky. Hydrodynamicky
design vychazi z tvaru vorvané a multi-
funkéni potah s Sestibokymi senzorovymi
bloky a anténami umozZiiuje ponorce
splynout s prostfedim. Ke zvySeni stealth
ucinku a maximalizaci utajeni je vyuZitai Al
monitorujici signatury s cilem napodobit
bézny Zivot v oceanu.

Je pohdnéna dvojici propulzort na zadi
a soustavou tichych elektromotorti napa-
jenych z li-ion ¢lankii. Méla by byt schopna
plout v hloubkach okolo 300 metriia v za-
vislosti na kapacité baterii operovat na moii

Bo¢ni zbrafiovy
modul

Botni
sonarové
pole

Miniponorka
Sphyrene
pro dopravu
potapéch

30 aZ 45 dni s max. rychlosti 20 uzlt. Rychlé
dobijeni baterii umozZnuji plynové turbiny.
Ponorka mtize byt také vybavena dvojici
zatahovacich hydroplanti, uschovanych

v ttrobach trupu, nebo slouZit jako matefska
lod pro bezpilotni letouny, pficemz letouny
mitiZe vysilat na svou misi unikatnim odpalo-

CtyFpalubova
ubytovaci sekce

Boje pro
vypousténi
a pristavani
dron

Zatazitelné
hydroplany

Stiely s plochou

drahou letu

Velin s fidicim SCALP

a bojovym g

systémem 'fi -
% Vertikalni

'] odpalovaci sila

. Tvar trupu

— " inspirovany
T I F vorvaném

\ - Té2ké torpédo
Ly F21 Artemis

Prepazka

Predni neprorazitelné
torpédomety

vacem, diky némuz
mize plavidlo zlistat
skryté pod hladinou.
SMX-31 mtiZe nést
miniponorky pro
prepravu specidlnich
jednotek i rozsah-
lou §kalu vyzbroje,
naptiklad aZ 46 torpéd
araket, jako jsou tézka
torpéda F21 Artemis
™~ nebo rakety SCALP.
Pfes impozantni
palebnou silu je ponorka s délkou ca 80 metrti
pomérné kompaktni, jeji vytlak je 3400 tun.
Diky automatizaci vyZaduje futuristické plavi-
dlo aZ 0 75% mensi posadku - k jeho obsluze
by mél postacit pouze 15¢lenny tym, zatimco
bézné ponorky této velikosti maji posadku
kolem 60 lidi.m

—
—

—

FOTO: Naval Group
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Automatické roboty obnovuiji lesy

Védci z estonské univerzity v Tartu ve spolupraci s firmou Milrem Robotics,
ktera se zaméfuje na robotické systémy pro armadu, navrhli dva typy

autonomnich lesnich robotu.

Prvni typ je urcen pro vycisténi oblasti,
druhy pro vysadbu. Stroje o rozmérech
2,4 x 2 x 1,2 m mohou pracovat spolecné
a pohybovat se rychlosti 20 km/h. Roboty
béhem jizdy pouzivaji GPS navigacni sys-
tém, LiDAR (laserové méfeni vzdalenosti)
a kamery.

Vykonny kiovinofez Robotic Forester byl
navrZen pro praci v drsnéj$im prostredi tak,
aby byl odolny a trvanlivy i v naro¢nych
podminkach, jako jsou lesni porosty v ne-
rovném terénu béhem celého roku. Pouziva
platformu Multiscope vybavenou hydrau-
lickym pohonem (s maximalnim tlakem
250 bar a pratokem oleje 70 1/min), fezacim

FOTO: IMP, Milrem Robotics
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nastrojem a nezbytnymi senzory pro pohyb
fezné listy. Lesnicka roboticka platforma je
ovSem mnohem univerzalnéjsiho zaméreni
- stejny systém lze pouZit s jinymi aplika-
cemi napf. pro tdrzbu elektrického vedeni
nebo Gdrzbu silnic, ale zahrnuje napf. i auto-
nomni roboticky snézny pluh.

Vysadbovy model Forester Planter je
vybaven moduldrnim zafizenim na vysadbu
rostlin s kapacitou 380 sazenic. Rychlost
jeho vysadby se pohybuje kolem 5-6,5 hodi-
ny na hektar v zavislosti na typu substratu
a sazenic, tzn. na druhu stromu a terénu.
Systém je navrZzen pro mirné klimatické
pasmo. m

~Mohu té obejmout,
prosim?"

Robot HuggieBot, ktery dokaze
uzivatele na pozadani obejmout,
byl vytvoren védci z Institutu Maxe
Plancka pro inteligentni systémy
az ETH Ziirich.

HuggieBot ma nafukovaci mékky trup
schopny citit kontakt uzivatele. Jeho télo je
pokryté vyhtivacimi pol$tarky, plastém a mi-
kinou a ruce obaluji polstrované palcaky.

Hlava robota je vytvofena pomoci 3D
tisku a sklada se z pocitace, obrazovky
(slouzi jako tvar a zobrazuje rizné animo-
vané vyrazy obli¢eje), kamery, reproduk-
toru a mikrofadice. KdyZ kamera detekuje
¢lovéka a vyciti, Ze kraci k robotovi, ten
zvedne ruce a zepta se: ,Mohu té obejmout,
prosim?“ Ramena robota disponuji snimaci
krouticiho momentu v kazdém kloubu pro
lepsi pfizptlisobivost a bezpec¢nost uchopeni.
SlouZii pro haptické uvolnéni - senzory
detekuji, kdy si uzivatel pfeje opustit objeti,
napt. kdyZ sunda paZe ze zad robota.

Dale védci vyvijeji aplikaci HuggieApp,
ktera by uZivatelim umoziovala navzajem
si posilat pfizplisobena objeti prostfednic-
tvim robota a nahradit animované tvafe na
integrované obrazovce videi zaslanymi je-
jich blizkymi. V aplikaci by odesilatelé mohli
také urcit dobu trvani objeti, a jaka gesta by
robot mél provést uzivateli a v jakém case.
Kdyz uzivatelé obdrzi oznameni pro objeti
prostfednictvim aplikace, staci, kdyz se
obrati na svého HuggieBota a naskenuji QR
kéd, aby ho mohli uplatnit. m
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Robot vas nakrmi a pomtiZe s pradlem

Na letosnim CES predstavil Samsung
tfi pomocné roboty, ktefi by se méli
zabyvat nejriiznéjsimi ukoly

v domacnosti.

Kromé inteligentniho robotického vysavace
jsou zajimavi hlavné jeho dva kolegové,
které by asi hodné lidi ocenilo jako doma-

ci pomocniky. Bot Handy napf. pomuZze
tfidit pradlo nebo podavat ¢i ukladat rizné
véci. Ma jedno rameno a tfi oto¢né body;,
které umoznuji dostatecnou flexibilitu pro

uchopeni a pfenaseni jemnych predmeé-
t0, k jejim porozumeéni vyuZziva Al - napt.
pokud jde o sklenény pohar nebo keramicky
talif, pfiemz si v§imne nejen jejich tvarti
a materialt, ale i véci, jako je nastaveni stolu
nebo uloZeni potravin. Pojizdna zakladna
umoznuje bezproblémovy pohyb po mist-
nosti, miiZe se i zvednout a umistit pfedmeé-
ty na horni polici. Podlouhla ,tvai* robota se
dvéma oc¢ima dokaze jejich uzaviranim nebo
rozSifenim vyjadiovat emoce.

Schopnost detekovat material objektt
zajistuje, Ze bude pouzita spravna sila k jejich

uchopeni a pfeneseni na misto urceni. Robot
také rozeznava, organizuje a pomaha tiidit
pradlo, mtiZe dokonce nalit sklenku vina

a prineést ji.

Druhy robot Bot Care, navrZeny jako
osobni asistent, byl pfedveden na
ukazkovém videochatu s lidskym spole¢ni-
kem. V okamzZiku, kdy robot spocit4, Ze dana
osoba byla dlouho na svém pocitaci a potte-
bovala by odpocinout, tak jej upozorni, nebo
kdyz si v§imne terminu nadchazejici schtizky,
odklopenim vestavéného displeje pfipravi
videokonferen¢ni hovor. m

LLAMA zvladne i drsny terén

Prostfedi, v némz vojaci operuji, ma mnoho prekazek a neni ploché. Kazdy robot,
ktery jim ma pomoci, musi byt proto schopen piekonat i nerovny terén.

Praveé pro tyto tiCely byl vytvoren ¢tyfnohy
robot LLAMA, ktery mtize béhem chtize upra-
vovat své kroky, coz vede k reaktivnim strate-
giim, které zabrani padu a ztraté rovnovahy.
K prekonavani prekazek vyuziva rizné mody
chtize, které mu umoziuji zvladat hrbolaty
povrch i rovné chodniky.

Védci z IHMC Robotics (Institut pro lidské
a strojové poznavani) vyvinuli nové planovaci
afidici algoritmy pro ¢tyinohé roboty. Jejich
cilem je vybavit robota LLAMA, vyvinutého
NASA JPL, dovednostmi, které potiebuje k po-
hybu v opera¢nim tempu pfes obtizny terén,
aby drzel krok s lidskou vojenskou jednotkou.

To vyZaduje inovativni techniky vnimani,
planovani a fizeni, aby byl robot pfesny pii
navigaci po technickych pfekazkach a dosta-
tecné odolny, aby se vypofadal s neznamymi
nastrahami.

V ramci tohoto projektu védci vyvijeji
nové techniky pro urcovani cesty robota
a planovani jeho krokt pro navigaci v hr-
bolatém terénu. Zkoumaji také navrh pro
rychly pohyb jako je cval, ktery by mél novy
hardware umoznit, zvlastni pozornost vénuji
reaktivni strategii pro udrZeni stability, ktera
bere v ivahu slozité terénni prvky, jako jsou
nekonvexni povrchy. m

FOTO: IHMC Robotics, Samsung
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Metar Miniaturni bublinové roboty
pro kazdé pocasi

Prvni vysoce vykonny elektricky
zametac ulic na svété s potencialem

Vyroba se miniaturizovala a umoZiiuje vyrabét predméty dlouhé
jen nékolik stovek mikrometrt nebo o tloustce listu papiru,
avsak tak malé dily je tézké skladat rucné.

sniZit 3 mil. tun CO, ro¢né, které »
vypoustéji do ovzdusi naftové A * : -
zametaci stroje. / I\
i
PRYSKYRICE PRYSKYRICE BUBLINOVY =~ LASER
MIKROROBOT

FOTO: archiv

Autonomni metaf Trombia Free vypada jako
koncept stroje budoucnosti, ale jde o redlné
zafizeni, které pfedstavuje nakladové efek-
tivnéjsi, snadno udrZovatelnou a vykonnou
alternativu v boji proti mechanickym necisto-
tam a problémtim s prachem na zpevnénych
povrsich. V ramci ro¢niho pilotniho programu
zacal od ledna 2021 potichu zametat finské
ulice, parkovisté i priimyslové aredly.

Systém vyuziva méné nez 15% energie
pozadované dostupnymi technologiemi
tézkého sani, ¢imz se uvolni potencial
pro hromadnou elektrifikaci a uhlikovou
neutralizaci jedné z nejtézsich technologii
vozidel, které se dnes v méstech pouzivaji.
Podle vyrobce je to poprvé, co bylo vozidlo
na tézkou techniku pohanéné naftou elek-
trifikovano bez kompromisti ve vykonovych
schopnostech. Je také prvnim zafizenim
na ¢isténi ulic, které je vyrobeno tak, aby
bylo v modernich méstech a primyslovych
destinacich provozovano plné autonomneé
za kazdého pocasi. Jeho autonomni techno-
logie strojového vidéni je zaloZzena na lidaru
a diky pokrocilému detekénimu algoritmu
umoziuje pfesnou a bezpe¢nou lokalizaci
i za nepfiznivych podminek, jako je dést,
snih apod.

Tato zafizeni budou uvadéna na trh
vcetné modelu s platbou za m?. Jde o novy
obchodni model sdileni vynost, ktery by
meél rychleji zajistit udrzitelnéjsim zptso-
bem ¢istsi ulice i méstské ovzdusi. m

Laserem vytvarené mikrobubliny by ale
mohly otacet tvary v 3D prostoru. Védci
vytvofili bublinové mikroroboty, které by
zvladly manipulovat s 2D a 3D objekty, ale
nedokazaly spojit nezavislé komponenty
a poté je pfesunout jako singularni entitu.
AZ miniaturni bublinové roboty
¢inskych védct dokazaly manipulovat
s mikroskopickymi dily a sestavovat
je do vzajemné propojenych struktur.
Mikrobubliny vytvofily ve vodé zaostte-
nim laseru pod dilek z pryskyfice. Veli-
kost bubliny byla fizena rychlym zapina-
nim a vypindnim laseru - delsi doba vedla
k vétsim bublindm. Poté zménou polohy
laseru vytvofili mobilniho bublinového

robota. Po vypnuti laseru se bubliny
pomalu rozpustily a tim doslo k uloZeni
pryskyficového dilku na pozadované
misto. Védci poté spojily nékolik bublin

s riznymi funkcemi a zhotovili mikroro-
boty, které mohly zvedat a upoustét ¢asti,
piesouvat je do urcenych pozic, ptisobit
jako osa otaceni nebo tlacit sestavené ob-
jekty. Nerozbitna spojeni byla vytvofena
pomoci riiznych kloubt, které vytvarely
tfi a Ctyfi hroty, ozubeny fetéz ve tvaru
hada nebo miniaturni 3D vozidlo. Podle
vyzkumnikii maji bublinové mikroro-
boty zna¢ny potencial pro budoucnost
vyroby, v¢éetné biologického tkariového
inZenyrstvi.m
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Koordinovaneé rybi roboty

Rybi hejna vykazuji sloZité synchronizované chovani, které jim pomaha najit potravu, migrovat a vyhnout
se predatortim, pficemz Zadna z ryb ani rybi tym tyto pohyby nekoordinuje.

Hrbetni 25 mm
ploutev —

LED dioda

Fotodioda Nabijeci konektor

Prsni ploutev Tlakovy senzor

Nabijeci
konektor

Jejich kolektivni chovani vychazi z tzv. implicit-
ni koordinace - rozhodovani na zdkladé toho,
co vidi u svych sousedt. Tento typ decentrali-
zované, autonomni sebeorganizace a koordina-
ce védce dlouho fascinoval, zejména v oblasti
robotiky. Nyni vyzkumnici z Harvardské
univerzity a Wyssova institutu pro biologicky
inspirované inZenyrstvi vyvinuli podvodni
roboty schopné synchronizovat své komplexni
3D kolektivni chovani bez jakéhokoli externiho
fizeni. Dokazali vytvofit systém s vysokym
stupném autonomie a flexibility pod vodou,

Sirokotihla kamera (Rybi oko)

Prava kamera

Leva
kamera

Pohled shora
(ve zmenseném méfitku)

5° slepy uhel

Leva
kamera

Prava
kamera

35° prekryti

kde véci jako GPS a WiFi nejsou pfistupné.
Roboticky rybi roj vyuziva vizudlni koordinac-
ni systém zaloZeny na modrych LED diodach.
Kazdy podvodni robot Bluebot, dlouhy

13 cm, je vybaven dvéma kamerami a tfemi
LED diodami. Palubni kamery s tzv. rybimi
¢ockami detekuji LED sousednich Blueboti

a pomoci vlastniho algoritmu urcuji jejich vzda-
lenost a smér. Kazdy Bluebot reaguje na pozice
svych sousedd, takZe cely roj mtiZe vykazovat
komplexni samoorganizované chovani, véetné
agregace, rozptyleni a tvorby kruhu. m

Robovie hlida noSeni rousek

V klubové prodejné fotbalového tymu Cerezo Osaka plisobi zafizeni Robovie, které pomiize
s vybérem, ale i taktné upozorni na dodrZovani predpisdi.

Robovie, kterého vyvinul Institut pro vy-
zkum telekomunikaci v Kjétu, ma unikatni
mechanizmy pro komunikaci s lidmi. Pomoci
ovladacich prvkd, senzorti vidéni a zvuka
muze generovat lidské chovani. Klicem je
software zaloZeny na poznatcich z oblasti
kognitivni védy v komunikaci ¢lovék-robot.
Na zakladé psychologickych experimentti
robot disponuje novou architekturou, ktera
generuje tzv. fetézce epizod v interakcich
s lidmi. Je zaloZena na siti modult, z nichZ
kazdy obsahuje elementarni chovani, které
ma lidi zaujmout.

Robot je vybaven informacemi o pro-
storovém uspofadani obchodu a pomoci
kamery a senzort sleduje pohyby lidi

Thaesmers on {he robo

I'm sorry to bother you, but please wear a mask.

v ném, lasery zase méfi vzdalenost mezi
nimi. Pokud systém rozpoznavani tvaii
detekuje obli¢ej bez rousky nebo nedodrze-

ni odstupu mezi lidmi, robot
se pfibliZi a zdvoftile pozada
& O napravu a pak také slusné
podékuje za pochopeni. Je-li
vSe v pofadku, pfepina se do
role priivodce po obchodé.
Jeho tviirci véfi, Ze robot
pfispéje k vétsimu bezpeci
pfi socidlnim kontaktu
i vétsi pohodé nakupti -
navic se vétsina lidi bude
citit méné trapné, kdyz
bude pozadana o nasazeni
rousky nebo dodrZzovani predepsaného
odstupu zdvoftilym robotem neZ lidskym
persondlem. m

FOTO: archiv, Florian Berlinger
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FOTO: archiv, Metal Shark

Plné funkcni dron z 3D tiskarny

Dnes uz 3D tiskarny umoznuji vyrabét fadu pfedmeétdi, ale stale postradaji schopnost vyroby
slozitéjsich zarizeni, které by bylo pfipraveno k okamzitému pouZziti.

V Laboratofi pocitacové védy a umélé
inteligence MIT CSAIL vyvinuli novy systém
pro tisk funkénich zafizeni LaserFactory. Uni-
katni systém pouziva feSeni se tfemi prvky,
které umoznuji vytvaret strukturni
geometrii, tisknout vodivé obvody a sesta-
vovat elektronické komponenty, jako jsou
senzory a akéni ¢leny. Jde o prvni feSeni,
které v sobé integruje vyrobni platformy

(3D tiskarnu a laserovou fezacku) a automa-
tizuje celou sekvenci pro vyrobu funkcnich
zafizeni v jednom systému.

o Vyrobena kvadrokoptéra je okamzité
schopna letu.

Q Sestava LaserFactory zahrnuje mj.
mechanismy pro vytlacovani stfibrné
pasty a umistovani vybranych soucasti.

Zatizeni, které chceme vyrobit, nejdiive
navrhneme v softwaruy, tj. rozmistime kompo-
nenty z knihovny dil1 a nakreslime schéma
obvodu. Poté se ve 2D editoru dokonci
geometrie - v daném pfipadé napf. tvar vrtule
a perimetr definujici tvar kvadrokoptéry. Po

kontrole navrhu software pfevede plan do
pokyn stroji a 1ze také cely proces vyroby
vizualizovat. Pfikazy jsou vloZeny do jediného
vyrobniho souboru, aby bylo zatfizeni vyrobe-
no najednou pomoci standardniho softwaru
pro laserové fezacky.

LaserFactory automaticky vyfezava geome-
trii, davkuje stfibrnou pastu pro vodivé obvo-
dy a umistuje komponenty véetné napajeni -
nakonec pastu vytvrdi a zafixuje komponenty
na misté. Zafizeni je plné funkéni a dron muize
okamyzité vzlétnout. m

Bojovnici pristich valek: kamikaze drony

Lodarska firma Metal Shark stavi pro americké namoinictvo novy typ bezpilotniho hladinového
plavidla, které bude vybaveno loitovaci munici, jak zni oficialni nazev pro tzv. sebevrazedné drony.

Bezpilotni ¢lun by fungoval jako mobilni
platforma pro palebnou podporu namoinich
operaci vystfelovanim dront vybavenych
vybus$ninami. S jejich pouzitim potencialné
pocitaji marinaci pfi operacich proti opev-
nénym ostrovim v Jihoc¢inském mofi, které
buduje pekingsky rezim tak, aby fungovaly
jako sit vzajemné propojenych vojenskych
zakladen. Mnohé z nich byly postaveny pod
zaminkou védeckych stanic a jsou vyba-
veny radary, protilodnimi stfelami, délo-
stfelectvem a letisti. Bezpilotni lodé budou
operovat pfesnymi titoky droni na podporu
obojzivelného piistani marinaka. Budou
moci obeplouvat malé ostrovy a reagovat na
situaci.

SebevraZedné drony nejsou tiplnou novin-
kou, izraelska zbrojarska firma IAT, ktera patfi

k prakopniktim téchto systém1,
uz ziskala prvni objednavku na
dodavku takovychto zbrani (ka-
mikaze dron Harop) pro nejme-
novaného asijského zakaznika.
Cina testuje dokonce hejna ta-
kovychto dronti odpalovanych
z pozemnich mobilnich zafizeni
¢ helikopteér, vyvijije i fran.
Pozadu nechce zistat ani Rusko
- bezpilotni systém KUB-BLA uz
predstavil koncern Kalasnikov.
A dosluzeb své armady zaradili
takovyto dron Warmate i polsti
sousedé. Zda se, Ze nacistické ,1étajici bomby*
V-1 ziskaly moderni hi-tech nastupce. =
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TIGER se dostane vsude

Inteligentni variabilni robot
TIGER je navrZen k pouziti pro
prizkum v naro¢ném terénu

a prepravu nakladu mimo zpev-
néné cesty, a to nejen na Zemi,
ale tfeba i na Mésici.

¥ INZERCE

TIGER (Transforming Intelligent Ground Excursion Robot), ktery je

jiz druhym konceptem vozidla kategorie UMV (Ultimate Mobility Ve-
hicle) automobilky Hyundai, se dostane i do mist, kam se dosud Zadna
kolova vozidla nedostala.

Modularni platforma umoziiuje pfipevnit k podvozku rtizné varian-
ty karoserii, takZe vozidlo mutzZe slouzit rozmanitym tcelim. Kon-
strukce zahrnuje lehky, ale extrémné odolny skelet, doplnény nohami A vysoce vyiaIa fe';i':ﬁg ‘GN'?FSI s ";Z”av
aurcitymi prvky podvozku zhotovenymi z uhlikového kompozitu, 8 ultrazvukovych | ED svétla = T /Tl
sofistikovany pohybovy systém vyuZivajici nohy i kola, fizeni v rozsa- el ' o
hu 360 stupnt a fadu senzort pro dalkové pozorovani. TIGER se miiZe reoviznich
rovnéz pripojit k bezpilotnimu létajicimu dopravnimu prostiedku, - kamer
ktery mu zajiStuje kompletni nabiti jeho akumulatorti a pfepravu do
nepftistupnych lokalit.

Robot dokaze ptepravovat zboZi ve velkém vnitinim niakladovém
prostoru, volnost pohybu noh, resp. zdvést s koly mu umoziiuje
zvladat fadu extrémnich situaci a sou¢asné uchovavat naklad ve vo-
dorovnéjsi poloze neZ v pozemnich vozidlech. Se zataZenymi nohami
jezdi jako vozidlo s pohonem vsech kol, pokud vSak uvizne nebo musi
prekonat terén, ktery je s koly nesjizdny, vyuZije schopnost chtize
k vyprosténi nebo pfekonani pfekazek. m
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V CR JE TEMER 8000 DETI V USTAVNI PEGI A VETSINA JE CITOVE DEPRIVOVANA.

VAS FINANCNI PRISPEVEK PROMENIME
V LASKU A POZORNOST PRO DETI
S NELEHKYMI 0SUDY.

T0, CO DETI PROZILY, NEOVLIVNIME, ALE CHCEME, ABY UVERILY, ZE MOHOU BYT
V ZIVOTE STASTNE!

DOKUD BUDE V CESKU 142 DETSKYCH DOMOVU, CHCEME, ABY KAZDY Z NICH MEL
SVOJI VILU.
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