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A INZERCE
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Editorial

KOSMICTi PRUKOPNiICI
NAM PRIPRAVUJI CESTU

Roboty se stale vice zabydluji nejen na Zemi, jak dokumentu;ji statistiky
pocCtu jejich instalaci v nejrtiznéjSich oborech a oblastech po celém svété,
ale neméné uspésné uz prekracuji hranice nasi planety.

de si vedou mnohem, mnohem lépe
nez my, protoZe, a¢ jsme si zvykli

povaZovat se za pany tvorstva, nase
fyzické moznosti vytvofené miliony let
trvajici evoludi jsou stavéné hlavné na
podminky nasi staré dobré maticky Zemé.
A jak se fikd, kam Cert nemuize, nastréi
Zenskou, stejné tak plati, Ze kam se zatim
nedostane ¢lovék, tam prosté poSle robota...

Podle nedavnych sérii iispésSnych misi

by se mohlo zdat, Ze vylety do kosmu
ana Mésic jsou dnes uz viceméné rutinni
zalezitosti, ale ob¢asné havarie a nezdafené
starty raket vybavenych nejmodernéjsi
soucasnou technikou ¢i pomérné znacny
(anepomeérné vétsi) pocCet netispésnych
pokusti o piistani na Mésici ¢i jinych pla-
netach pfipominaji, Ze tak jednoduché to
zatim stale neni. Ani pro roboty, natoZ pro
Clovéka, ktery si na sviij ndvrat na Mésic
bude muset pockat jesté nejméné dva roky.
NASA totiZ odlozila tento zamér v rdmci

pfipravované mise Atremis 3 ptivodné poci-
tajici s lidskou posadkou na Mésici uz letos,
nejdfive na rok 2026.

Po ptl stoleti, které uplynulo od doby,
kdy do mési¢niho prachu dosedly pfistava-
ci nohy modulu Eagle mise Apollo 11 a vza-
péti poté se do néj otiskly i stopy prvnich
lidi, ktefi kdy stanuli na povrchu naseho
nejbliz§iho kosmického souseda, se ¢lovék
chce na Mésic opét vratit. Tou dobou na
ném uz ovsem davno zanechali své stopy
roboticti prlizkumnici, ktefi tam dorazili
dlouho pfed nimi.

V letech 1970 a 1973 se projely po Mésici
sovétské Lunochody 1a 2, a aZ o desitky
let pozdéji je nasledovaly mensi mobilni
roboty. Cinsky ,nefritovy kralik" poslal pfed
¢tyfmi a ptil lety zabéry z odvracené, do té
doby neprozkoumané strany Mésice, loni se
po ném v oblasti jizniho pélu projel i indicky
rover Pragyan a letos vysadil v rdmci své
mise dal$i dva miniroboty i japonsky modul

SLIM. Na Marsu se mezitim mnohokrat pro-
letél roboticky vrtulnic¢ek Ingenuity.

Mezitim ovSem roboticti ,partaci” vcelku
aspésné funguji v kosmu po boku svych
lidskych kolegtli. Kulaty empaticky robot
Cimon-2 pfipominajici fotbalovy mic,
vybaveny Al a schopnosti vhimat emoce
posadky, déla spole¢nost astronautiim na
ISS, kam uz se podival i Robonaut (polovi¢-
ni humanoidni robot vyvijeny americkou
kosmickou agenturou), ale i trochu ,termi-
natorsky"” vyhliZejici Fjodor, prvni rusky
humanoid uréeny pro souc¢innost s ¢loveé-
kem v kosmu. NASA spolupracuje se start-
-upem Apptronik, ktery vyviji humanoidni
roboty, jeZ by se jednoho dne mohli vydat
na Mésic, Mars ¢i dalsi vesmirné objekty.

A azZ to tam prozkoumaji roboty, mozna
se ¢asem na Mésic podivame zase i my,
lidé...m

Josef Valiska, Séfredaktor
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ROZHOVOR

V dnesni dobé
jsme v situaci, kdy
uZ neni otazkou,
zda automatizovat
nebo ne, ale kdy.

POZVANKA
Veletrh je letos

nez kdykoli

drive, protoze
ekonomické

a politické
prostredi je velmi
nestabilni.

Kooperativni

robot stoji mezi
pramyslovymi
roboty a koboty,
pficemZ kombinuje
vyhody obou typt
za pomoci senzord.

ZAJIMAVOSTI

Robot je navrZen
pro patraci

a zachranarské
mise, mize
jezdit nebo

létat a provadét
prizkum.
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Konference

ROBOTY PO 10 LETECH

Od doby, kdy probéhla prvni konference Roboty, uplynulo jiz 10 let. LetoSni rocnik
se konal 23. a 24. ledna v brnénském hotelu Avanti, kde Lukas Smelik z poradatelské
organizace Trade Media International pfivital ucastniky jubilejni konference.

Castnici akce Roboty 2024
zameéfené na nejnovéjsi trendy

v robotizaci a pifidruZené automati-
zaci méli v priitbéhu dvoudenniho setkani
moznost vyslechnout prednasky témér ¢tyt
desitek zastupct firem reprezentujicich
elitu robotického a automatiza¢niho
pramyslu. Nabidku prezentaci v hlavnim
sale rozsitily nové i dvé paralelni sekce,
jejichz program probihal fyzicky soucasne,
ale bylo jej mozZné sledovat zpétné i ze
zaznamu.

Program v hlavnim séle se zaméfil na ¢tyfi
témata: Roboty - zpét k zakladiim, Robotické
projekty a piiklady implementaci ve vyrob-
nich podnicich, Roboticka feSeni moderné,
prakticky i digitdlné a Souc¢asné ekonomické
a podnikatelské klima & robotika.

Prednaskovy maraton zahdjily prezenta-

ce: Ukazka automatizace ru¢niho pracoviste,

Nasazeni pramyslovych robott ABB, Pokro-
¢ila Automatizace a Digitalizace v robotice,
Automatizace pod vlajkou Mitsubishi
Electric, Visionary Al for a Smarter Au-
tomation Era a Global practice in linear
robotics.

Hlavnim tématem
byly ukazky

a priklady z praxe
I trendy robotiky
v prumyslu.

Odpoledni blok pak pokrac¢oval v prednas-
kach: Strojové vidéni a Al rychle a jedno-
duse, Zabezpeceni robottl v praxi, Reeni
SMC pro robotiku a Pozadavky na uvedeni
kolaborativniho robotického pracovisté na
trh nebo do provozu, které nasledné doplnil
tematicky okruh Soucasné ekonomické
a podnikatelské klima & robotika, na néjz
navazal moderovany diskuzni panel ,Robo-
ty berou lidem praci - lidem, ktefi nejsou”.

Druhy konferen¢ni den tvofila série pred-
nasek pod mottem Nové pfileZitosti v roboti-
ce a navazujici diskuzni panel Roboty a jejich
potencidl v malych a stfednich firmach.
Obsah dvou hlavnich blokt,
ktery byl zaméfen zejména
na problematiku automati-
zace v mensSich a stfednich
podnicich, tvotily
dalsi pfednasky, napf.
Potencial robotiky -
malé a stfedni podniky,
Ukazky nasazeni kobotli
ABB, Data Mining v robo-
tice, Mobilni a autonomni
robotika, ale i posluchacsky
atraktivni pfispévek Jak se
stat ispésnym ,hackerem"
pramyslovych systémii za
15 minut. Zavérecnou cast
konference pak zajistily prednasky: Specifics
of robotics in small and medium-sized
enterprises, Automatizace v rozmérové kon-
trole vyrobkd nebo Robotické rameno celou
aplikaci nedéla. Pozornost byla vénovana
také tidrzbé v robotice, bezpecnosti, strojo-
vému vidéni nebo spojeni robotiky a umelé
inteligence.

Konferen¢ni program doplnila tradi¢né
i vystava robotickych novinek, na niz své
exponaty a sluzby predstavili vyrobci i doda-
vatelé robotti a periferii i vybaveni pro né,
jako Stdubli, ABB, Kuka, Sick, Cognex, Zlin
Robotics, Schneider Electric, Schmachtl,
Siemens, Haberkorn, Euchner, ATEsystem,
Guidel, SMC, NTT Data aj. =

Josef Valiska
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Trendy

PET VZAJEMNE

SE PODPORUJICiCH TRENDU

Pocet robotl nasazenych po celém svété dosahl podle Mezinarodni federace robotiky
novy rekord: pfiblizné 3,9 mil. kusu. Poptavka je pohanéna fadou vyznamnych

technologickych inovaci, které zjednodusuji automatizaci.

PET GLOBALNiICH ROBOTICKYCH TRENDU PRO

ROK 2024

1

Al A STROJOVE
UCENI

NOVE APLIKACE
PRO KOBOTY

3
MOBILNi
MANIPULATORY

¢S

odle prezidentky Mezinarodni
E federace robotiky Marine Bill, se
ukazuje, Ze robotika je multidiscipli-
narni obor, kde se technologie sblizuji
a vytvafeji inteligentni feSeni pro Sirokou
§kalu tkolll. Podle ni bude pét globalnich,

vzajemné se podporujicich trend automati-

zace v roce 2024 nadale utvaret spojujici se
priimyslové a servisni robotické sektory
ibudoucnost prace.

1 UMELA INTELIGENCE A STROJOVE UCENi
Trend vyuzivani umélé inteligence (AI)

v robotice a automatizaci stale roste a vznik
generativni Al otevira nova feSeni. Tato
podmnoZina Al se specializuje na vytvafeni
néceho nového z véci, které se naucila pro-
stfednictvim Skoleni, a byla popularizovana
nastroji, jako je ChatGPT. Vyrobci robott

vyvijeji generativni rozhrani fizena Al, ktera
uZivatelim umozZnuji programovat roboty
intuitivnéji pomoci pfirozeného jazyka
namisto kédu. Pracovnici tak jiz nebudou
k vybéru a ipravé akci robota potiebovat
specializované programovaci dovednosti.
Dalsim pfikladem je tzv. prediktivni Al
analyzujici data o vykonu robota za ti¢elem
identifikace budouciho stavu zafizeni.
Prediktivni ldrZzba miZe vyrobctim u$etfit

Uspéch zavedeni
humanoidnich robotu
bude zaviset na
navratnosti jejich
investic.

DIGITALNI
DVOJCATA

International
Federation of

Eepelics

4 5
HUMANOIDNi
ROBOTI

ndaklady na prostoje stroji. Odhaduje se,
Ze v automobilovém primyslu stoji kazda
hodina neplanovaného vypadku 1,3 mil.

USD, uvadi Information Technology & Inno-

vation Foundation, coZ ukazuje na obrov-
sky potencidl Gspory nakladt prediktivni
adrzby. Algoritmy strojového uc¢eni mohou
také analyzovat data z vice robot{i prova-
déjicich stejny proces za i¢elem optimali-
zace, pficemZ obecné plati, Ze ¢im vice dat
algoritmus strojového uceni poskytuje, tim
1épe funguje.

2 NOVE APLIKACE PRO KOBOTY
Spoluprace ¢lovéka a robota je i nadale
hlavnim trendem v robotice. Rychly pokrok
v senzorech, technologiich vidéni a chyt-
rych chapadel umozZnuje robotim reagovat
v realném Case na zmeény v jejich prostiedi

FOTO: IFR, Hirebotics, PAL Robotics
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a pracovat tak bezpecné vedle lidskych
pracovnikd.

Kolaborativni robotické aplikace nabizeji
pro lidské pracovniky novy nastroj, ktery
jim ulevuje a podporuje je - mohou pomoci
s tkoly, které vyzaduji tézké zvedani, opako-
vané pohyby nebo praci v nebezpe¢ném pro-
stfedi apod. Rozsah kolaborativnich aplikaci
nabizenych vyrobci robotti se stéle rozsifuje
a koboty expanduji do novych segmenttl.

Pfikladem a jednim z poslednich trendt
na trhu je nartst aplikaci kobotového sva-
fovani v dusledku nedostatku kvalifikova-
nych svareca. Ukazuje mj., Ze automatizace
nezpusobuje nedostatek pracovnich sil, ale
spiSe nabizi prostfedky k jeho feSeni. Koboty
proto doplni - nikoli nahradi - investice do
tradi¢nich pramyslovych robott, které pra-
cuji mnohem vyssi rychlosti, takZe nadale
zlistanou duleZité pro zlepSeni produktivity
v reakci na nizké produktové marze.

3 MOBILNi MANIPULATORY

Na trh také vstupuji novi hraci se specific-
kym zaméfenim na kolaborativni roboty.
Mobilni manipulatory, tzv. MoMas, kombi-
nuji kolaborativni roboticka ramena a mo-
bilni roboty (AMR) a nabizeji nové piipady
pouZziti, které by mohly rovnéZ podstatné
rozsifit poptavku po kobotech. Automatizuji
ukoly manipulace s materidlem v odvétvich,
jako je automobilovy priamysl, logistika
nebo letecky priimysl. Mobilita robotickych
platforem kombinovana s obratnosti ramen
manipulator( jim umoZnuje prochazet
sloZitymi prostfedimi a manipulovat s ob-
jekty, coz je kli¢ové pro aplikace ve vyrobé.
Tyto roboty vybavené senzory a kamerami
provadéji kontroly a idrzbu strojti i zafizeni.
Jednou z vyznamnych vyhod mobilnich ma-
nipulatort je jejich schopnost spolupracovat
a podporovat lidské pracovniky, protoze
nedostatek kvalifikované pracovni sily v to-
varnach pravdépodobné zvysi poptavku.

4 DIGITALNi DVOJCATA

Technologie digitalniho dvojcete se stéle
vice pouziva jako néstroj pro optimalizaci
vykonu fyzického systému vytvorenim vir-
tudlni repliky. Vzhledem k tomu, Ze roboty
jsou stale vice digitalné integrovany v tovar-
nach, mohou digitalni dvojc¢ata pouZivat sva
redlna provozni data k provadéni simulaci

a predikci pravdépodobnych vysledk.
Vzhledem k tomu, Ze dvojce existuje Cisté
jako pocitacovy model, mtiZe byt zatézové
testovano a upravovano bez bezpecnostnich
dopadu a zaroven Setfit naklady -veSkeré
experimenty a jejich i¢inky 1ze zkontrolovat
diive, neZ jsou redlné provedeny a digitalni
dvojcata tak pieklenuji propast mezi digital-
nim a fyzickym svétem.

Robotické trendy pro letosni rok
podle IFR.

e V diisledku nedostatku kvalifikovanych
svarefi roste pocet aplikaci svafovani
kolaborativnim robotem.

© Humanoidni roboti by se mohli stat
dalsi prelomovou technologii, jako napf.
svého Casu chytré telefony.

5 HUMANOIDNI ROBOTI

Robotika je svédkem vyznamného pokroku
u humanoidti navrzenych k provadéni Siroké
§kaly kol v riznych prostiedich. Design
podobny ¢lovéku se dvéma pazemi a dvéma
nohami umoznuje flexibilni pouZiti robota

v pracovnich prostfedich, ktera byla ptivod-
neé vytvorena pro lidi a 1ze jej tedy snadno
integrovat napt. do stavajicich skladovych
procest a infrastruktury.

Cinské ministerstvo primyslu a informac-
nich technologii (MIIT) nedavno zvefejnilo
podrobné cile pro ambice zemé masové
vyrabét humanoidy do roku 2025. Pfedpovi-
da, ze se humanoidi pravdépodobné stanou
dalsi pfelomovou technologii, podobnou
pocita¢im nebo chytrym telefontim, kterd
by mohla zménit zptisob vyroby zboZi a jak
lidé ziji.

Potencialni dopad humanoidnich robott
na rizna odveétvi z nich déla zajimavou ob-
last rozvoje, ale jejich masové pfijeti na trhu
zlistava slozitou vyzvou. Klicovym faktorem
jsou tradi¢né naklady, a ispéch bude zaviset
na navratnosti jejich investic v konkurenci
s dobie zavedenymi robotickymi feSenimi,
jako jsou napf. mobilni manipulatory. m

Petr Kostolnik

roboticjournal.cz 7



Rozhovor

DYNAMICKY TRH ROBOTIKY
POSILUJI | CESTI STROJARI

Konference Roboty 2024 se ztcastnil i Jakub Kaufman z firmy Profika,
ktera se od svého zaloZeni v roce 1992 zaméruje na obrabéci stroje. BEhem
poslednich let ale vstoupila i do oboru automatizace a predstavila hned tfi
pozoruhodné projekty robotickych bunék vlastni konstrukce.

polec¢nost Profika se tak diky vyvoji
vlastnich robotickych bunék stala

jednim z vyznamnych aktérti na poli
¢eskych dodavatel(i automatizac¢nich feSeni.

m Jaké mdte dojmy z konference, zaujalo Vis
néco?

Na konferenci Roboty jsem byl letos poprvé

a obecné mé piekvapila hojna Gcast i vybér té-
mat. Na takovychto akcich mé vzdy bavi také
doprovodné programy, kde vystavuji roboty;,
rtizné doplriky, pfisluenstvi, uchopovace,
nebo vidét novy hardware ¢i cokoliv je jesté
dale mozné.

Hodné firem tam mélo nejen svou prezen-
taci, ale k tomu i expozici. Napiiklad mé zaujal
projekt mladych ,klukd", ktefi vymysleli
zpusob, jak zjednodusit programovani robotti
v lakovnach pomoci dalkové lakovaci pistole.
Navic to pfedvadeéli naZivo, dokonce bylo
mozné si to vyzkouset.

G ,Pro zakazniky, ktefi maji nase stroje,
je zajimavé, Ze jim na né dokaZzeme
zajistit i automatizaci presné podle jejich

potfeb,"” fika Jakub Kaufman.

Q Z vystavy Roboty 2024 zaujalo
navstévniky napf. plné automatizované
kontrolni pracovisté 3D skenovani dild...

... nebo kobot Schneider Electric, ktery
lze diky vlastnimu fizeni PLC pfipojit
pfed nebo za strojnimi procesy.

m Byly tam vidét trendy, jeZ Ize aktudiné
vysledovat v oblasti robotizace

a automatizace a kterym se Profika také
intenzivné vénuje? Jak vypadd vztah ceskych
firem k této problematice?

Presné tak, na konferenci mj. zaznélo i téma
ohledné dat k robotizaci, Ze nejsou k dispo-
zici v iplné sjednocené podobé. Ucastnici

i prezentujici se obecné shodli, Ze nejvétsi

potencial robotizace v Cesku je aktualné
zejména v segmentu mensSich a stfednich
firem.

Kdyz nepocitame hlavni firmy, piedevs§im
z oblasti automotive, tak jsou to pravé malé
a stfedni podniky, které by v 90 % pfipadu
chtély automatizovat. Obecné to predstavuje
zhruba 25 aZ 45 % trhu s roboty. CoZ znamena,
Ze tento segment nabizi velké piileZitosti.
A pravé to jsou zakaznici, na které se soustfe-
dujeme, pokud jde o dodavky obrabécich
strojii. I kdyz uZ také dodavame pro velké
korporaty s desitkami a stovkami stroju,
priméarné jsou nasimi hlavnimi partnery pravé
tyto mensi a stfedni podniky, kde se také nyni
rysuje nejvetsi potencial pro automatizaci.

u Dd se to chdpat, Ze do robotickych reseni
zacinaji mirit prave tyto mensi firmy, které se
0 nédrive tolik nezajimaly, resp. nebyla pro
né automatizace dostupnd v takové mire?
Ano, a myslim, Ze je to dano hlavné tim, Ze
stale pretrvava vyrazny nedostatek kvalifiko-
vanych pracovnikd, takZe o automatizaci uz
musi uvazovat i mensi firmy, které se s timto
problémem také potykaji. A vzhledem k jejich
moznostem je pro né jesté citlivejsi. Sehnat
dobré kvalifikované zaméstnance je dnes
obtizné takika v kazdé zemi a v nékterych re-
gionech je situace jeSté horsi. Tfeba pro mensi
firmu nékde na Moravé, kde je hodné podnikt
zabyvajicich se obrabénim kovti, kterd nema
takové finan¢ni moznosti jako nadnarodni
zameéstnavatel, je to mimofadné slozité. Proto
uziony uvazuji o feSeni v podobé automati-
zace svého provozu, nebo asporn jeho ¢asti.

m Navadzalijste tam i néjaké pro vds uZitecné
kontakty?

Nasel jsem tam tfeba novy kontakt na firmu
dodavajici hardware, ktery aktudlné po-
uzivame, takZe jej kromé naseho aktualniho
dodavatele zacala nabizet i dalsi firma. Ale

8 01-2024



FOTO: Profika

zajimavéjsi pro mé bylo spiSe vidét, co roboty
dnes dokaZzou a jak se to da posouvat, tieba
praveé ve zminéné oblasti lakovani. Také jsem
vyuZil toho, Ze tam vystavovali ndm znami
dodavatelé, s kterymi jsem mohl probrat
osobné nékteré véci, misto toho, abychom je
fesili mailem.

m Co Vy osobné povaZujete za nejzajimavejsi
novinky v oblasti robotické a automatizacni
techniky?

Urcité mné zaujalo a zajima - o tom tam byla

i ¢ast pfednasek - vyuziti riznych forem
umeélé inteligence (AI) a zkoumani dat

z digitalizace. To znamena, Ze jakmile firma
zavede urcitou digitalizaci a za¢ne sbirat velké
mnozstvi dat, jak je vyuZit pro prediktivni
servis, pro potencialni zavady, které by mohly
nastat apod. Zajimala mé prace s daty obecné
a pak jaké jsou nové zpusoby jednoduchého
vytvafeni programu a drahy robotti.

m TakZe véci, které by byly potencidlné
vyuzitelné i pro Profiku?

Ano, co se tyka digitalizace, tak urcité. Nejen
pro nasi sekci robotiky, ale tfeba i pro stroje.
Ikdyz to asi nebude tiplné typicka véc, kterou
bychom mohli nasadit celoplosné, ale dokazu
si pfedstavit, Ze nékomu, kdo bude vyuZivat
nas stroj na maximum, dokdaZeme nabidnout

prostfednictvim digitalizace sbér urcitych dat,

z nichZ dokaZeme vyhodnotit dalsi pro néj
uzite¢né postupy, jako je napfiklad castéjsi
servis lozisek nebo jiné intervaly mazani,
Castéjsi kontroly viili apod.

Neni to tiplné pro béZzného zakaznika, pro-
toZe v naprosté vétsiné pfipadu stroje nejsou
VyuZity na své maximum a stale dokaZou
vice, nez co jim vymezuji technicka data. Ale

Nejvétsi potencial
robotizace v Cesku
je aktualné zejména
v segmentu mensich
a stiednich firem.

jsou vyroby, tfeba v nepietrzitém provozu,
kde jejich moZnosti potfebuji vyuZit na maxi-
mum a kde jakdkoli déle trvajici odstavka stoji
obrovské penize. Tam si dokaZu pfedstavit,

Ze by se takovato véc zaloZend na sbéru dat

a jejich analyze dala nasadit.

m Jak si stoji Profika v konkurenci tradic¢nich
robotickych znacek? Vypada to, Ze se mezi né
dokdzala jako domaci dodavatel viastnich
reSeni's vyuZitim robotii prosadit...

Co se tyc¢e konkurence, neznam ¢eského
vyrobce, ktery by délal sériové robotické
buriky. I kdyzZ jsou ¢esti prodejci zahrani¢nich
robotickych bunék nebo tvirci specidlnich
zakaznickych feSeni, s nimiZz se ob¢as na trhu
setkame, pfevazné ale spiSe na veletrzich.

m V éemvidite vyhody a silnou stranku
vasich reSeni?

Pro nade zakazniky je zajimavé to, Ze kdyz

uz maji od Profiky strojni vybaveni, protoze
prvotni impuls a jejich povédomi o znacce byl
hlavné ptes dodavky strojti, Ze jim dokdzeme
zajistit i automatizaci téchto stroja pfesné
podle jejich konkrétnich potieb. Maji tedy vSe
od jednoho dodavatele, komunikuji s jednou
firmou, coz fadu véci podstatné usnadnuje
azjednodus$uje. I kdyZ dostavame tieba

z riznych akci poptavky i od zakaznik, ktefi
nemaji nase stroje, ale chtéli by automatizo-
vat, primamné piichazeji poptavky od firem,
Kktefi jiz stroje dodané Profikou maj.

m Na trhu je Fada dodavatelii jiZ hotovych
reseni vyvinutych specializovanymi firmami,
ale Profika je unikdtni tim, Ze nabizi
automatizacni reSeni z viastni konstrulice,
vytvorend na zdkladé viastnibo vyvoje...
Kdyz jsme zacali s vyvojem univerzalnich
bunék, nebrali jsme to, jako Ze vytvaiime
néco nového a specidlniho. Pfistupovali jsme
k tomu, jako kdybychom délali klasickou
integratorskou praci pro zakaznika, ktery chce
robotizaci na miry, ale s tim, Ze v robotické
burice dokazeme spojit i dal$i vyhody. Postup-
neé jsme z ,robotizace na miru” udélali univer-
zalni buniku, kterd pomaha fesit problémy, se
kterymi se ve firmach setkdavame.

Vlastné jsme postupovali naopak: Na
pocatku nebyl zamér, kdy bychom si nejdiive
navrhli néjaké univerzalnéji pojaté feSeni
a pak se k nému snazili ,napasovat” urcité
pozadavky zdkaznika, ale pravé z pozadavkl
trhu a podnétli od zakaznikd jsme vytvareli
feSeni, ktera jsme postupné precizovali a kon-
centrovali do jednoho zafizeni, jediné burky.
A vypada to, Ze to byla trefa do ¢erného -

o tyto produkty je zajem, protoZe vychazeji
z praxe a praktickych zku$enosti a poznatka. m

Josef Valiska

roboticjournal.cz 9



Studie

ROBOTIZACE DOSAHLA NOVY
GLOBALNI REKORD

Mezinarodni federace robotiky zverejnila v lednu svij nejnoveéjsi
statisticky prehled odhalujici data o hustoté robotd, tzv. robotické
denzité, zachycujici pocet robott pfipadajicich na 10 tis. lidskych

zameéstnancu.

ata o hustoté robottl odhaluji stav
m automatizace na celém svété

aumoziuji porovnavat regiony
izemé.

+Rychlost zavadéni robotiky v tovarnach

po celém svété je piisobiva: Nova globalni
primérna hustota robott dosahla historic-
kého maxima 151 robotti na 10 000 za-
meéstnanct, coZ je vice neZ dvojnasobek

poc¢tu naméreného pred pouhymi Sesti lety,”

tfika Marina Bill, prezidentka Mezindrodni
federace robotiky (IFR).

HUSTOTA ROBOTU SE LISi PODLE REGIONU
Ze zpravy World Robotics 2023, kterou pied-
loZilaIFR vyplyv4, Ze diky vysokému poctu
instalaci priimyslovych robot dosahl svét

v roce 2022 nového rekordu: 3,9 milionu robott
operujicich ve sluzbach desitek zemi po celém
svété. Na Celnich pozicich Zebficku figuruji

Rychlost zavadéni
robotiky v tovarnach
po celém svété
je plsobiva.

nepiekvapivé zejména asijské zemé, ale ani
Evropa na tom neni, pokud jde o vysoky stupeti
pouZivani robottl, Spatné - v prvni desitce figu-
ruje 5 evropskych statti. Nejautomatizovanéjsi
zemé méfené hustotou robotti jsou podle IFR:
Korejska republika, Singapur a Némecko.

Asie ma hustotu robott 168 jednotek na
10 000 zameéstnanct ve zpracovatelském

Z pohledu
robotické denzity
se Ceska republika
umistila nad
celosvétovym
primérem.

pramyslu. V celosvétovém méfitku se
ekonomiky Koreje, Singapuru, Japonska,
pevninské Ciny, Hongkongu a ¢inské Tchaj-
-pej fadi do prvni desitky nejvice automati-
zovanych zemi. V Evropské unii je hustota
robott1 208 jednotek na 10 000 zaméstnan-
cti, pficemz Némecko, Svédsko a Svycarsko
se umistily v prvni desitce globdlni skupiny.
Hustota robott1 v Severni Americe je 188
jednotek na 10 000 zaméstnancii. Spojené
staty americké patii mezi deset nejvice au-
tomatizovanych zemi ve zpracovatelském
pramyslu.

NEJVETSIi ,ROBOTIZATORI"

Svétovou jedni¢kou mezi pramyslovymi
roboty je, pokud jde o robotickou denzitu,
Korejska republika, kde se hustota robott
od roku 2017 zvysuje kazdy rok v primeéru
0 6%. Korejska ekonomika tézi ze dvou
velkych zakaznik - silného elektronického
pramyslu a odlisného automobilového
pramyslu.

Po ni ve statistikach IFR nasleduje Singa-
pur se 730 roboty na 10 000 zaméstnancu.
Tato mala zemé s velmi nizkym poctem
zaméstnancu ve zpracovatelském pramyslu
aspésné nahrazuje chybéjici lidskou pracov-
ni silu intenzivni automatizaci.

Na tfetim misté je Némecko se 415 roboty
na 10 000 zameéstnancti. Hustota robott
nejvétsi evropské ekonomiky vzrostla od
roku 2017 0 5% CAGR.

A7 ¢tvrtou pozici zastava s hustotou
robott1 s 397 kusy na 10 000 zaméstnanci
ponékud piekvapivé Japonsko, které je
jinak obecné povazovano za zemi s tradic-
neé vysokym podilem i Grovni robotizace
a patii k prikopnikiim robotiky. V této zemi
robotizace rostla kazdy rok v primeéru o 7%
(2017-2022).

FOTO: KUKA
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ZDROJ: IFR

Hustota robotil v priimyslové vyrobé v roce 2022.

(Pocet robotl instalovanych na 10 tis. zaméstnancii)

1012

Primérné hodnoty:
Evropa: 136 (EU: 208)
Amerika: 120

Asie 168

Svét: 151

Némecko
Japonsko
Cina
Svédsko
Svycarsko
USA

Jizni Korea
Singapur

Hong Kong
Tchaj-wan

Slovinsko
Dansko
Nizozemsko
Italie
Rakousko
Belgie
Kanada
Ceska Rep.
Francie
Spanélsko

Svétovy primér robotické denzity v letech 2013 aZ 2022.

(Pocet roboti instalovanych na 10 tis. pracovniki)

2013 2014 2015 2016 2017

Na paté misto se v roce 2021 probojovala
Cina a tuto pozici si udrzelai v nasleduji-
cim roce 2022. Masivni investice zemé do
automatizac¢ni technologie pfinasi vysokou
hustotu 392 robotti na 10 000 zamést-
nancd, navzdory obrovské pracovni sile
zhruba 38 miliont lidi ve zpracovatelském
primyslu. Cina patii aktualné mezi zemé,
kde automatizace a nasazovani robott
v pramyslu i dal$ich oblastech postupuje
nejdynamictéj$im tempem stejné jako
vyroba robotli samotnych. Z hlediska robo-
tické denzity se ale do statistik samoziejmé
promita i extrémné vysoka lidnatost této
asijské velmoci, takZe na kazdého robota
zde logicky pripadd i vyssi pocet lidskych
pracovnikd (a tedy i statisticky nizsi pocet
robott na 10 tis. lidi, cozZ je zakladni para-
metr robotické denzity) neZz v méné lidna-

A

2022

2018 2019 2020 2021

tych zemich. Pokud jde o hustotu robott
ve Spojenych statech, dalsi z vyznamnych
robotickych velmoci, vzrostla v USA

7 274 jednotek v roce 2021 na 285 v roce
2022, coz zemi fadi na desatém misto ve
sveétovém Zebiicku.

CR SPISE PRUMERNA

Znaseho pohledu mtiZe byt potésitelna sku-
tecnost, Ze nad celosvétovym primeérem

(151 jednotek) byla z pohledu robotické denzi-
ty s téméf 190 instalovanymi roboty na 10 tis.
pracovnik i Ceska republika, byt na druhou
stranu jeSté nedosahuje primeéru EU

(208 jednotek), i kdyz se k nému jiz blizi a je
na tom z hlediska robotické hustoty 1épe nez
naptk. Francie nebo Spanélsko. m

Kamil Pittner

Nebojte se
~mékousi”

PribliZzné polovina vSech povolani
bude ziejmé béhem pfistich
desetileti zahrnovat néjaky typ
automatizace, a tedy i interakce
mezi lidmi a roboty, ktera stale
vyvolava fadu otazek.

Studie Washingtonské statni univerzity
(WSU) zjistila, Ze mékké roboty snizuji
obavy lidi ze spoluprace s nimi. Vyzkum-
nici uvadéji, Ze sledovanim videi mékkého
robota pracujiciho pfimo s ¢lovékem pii
tkolech vychystavani a ukladani tikold,
sniZilo obavy lidi o bezpec¢nost a pocity ne-
jistoty. To ukazuje, Ze mékké roboty maji
potencidlni psychologickou vyhodu oproti
robotlim vyrobenym z kovu nebo jinych
tvrdych materiald.

V soucasné dobé musi lidsti a rigidni
roboti¢ti pracovnici udrzovat bezpecnou
vzdalenost, ale jak ukazuje studie, blizkost
mékkych robotli by mohla byt nejen
fyzicky bezpecnéjsi, ale i psychologicky
prijatelnéjsi, takZe lidé by s nimi mohli
tésnéji spolupracovat. Studie WSU zjistila,
Ze vétsi obeznamenost zvysila celkovy
komfort s mékkymi roboty a pokud méli
jeji icastnici predchozi zkuSenosti s ro-
boty, vyssi rychlost jim nevadila, naopak
rychlejsi interakce preferovali.

Mékké roboty, vyrobené z pruznych ma-
teriald, jako je tkanina a pryz, jsou relativné
novou technologii ve srovnani s tuhymi
roboty, které se jiZ Siroce pouzivaji ve vyro-
bé, ale maji mnoho omezeni véetné vysoké
ceny a bezpe¢nostnich naroki. Tyto dva
problémy mohou mékké roboty poten-
cidlné fesit - jsou pfirozené bezpecné,
takZe neni nutné se zameéfovat na drahy
hardware a senzory, zarucujici bezpe¢nost,
coZ znamena znacné uspory nakladd. m
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Rozhovor

OD LOGISTIKY
K DALSIM METAM

Do automatizace stale c¢astéji maji co fici nejen tradi¢ni dodavatelé robot,
ale i firmy, jejichz doménou byla dosud spiSe zcela jina oblast, jak potvrzuje
i Josef Murgas, vedouci oddéleni intralogistickych reseni a automatizace
ze spole¢nosti STILL CR.

tele intralogistickych feSeni, se stile

vice angaZuje také v automatizacni branzi.

m Jak vnimda STILL aktudlni problematiku
automatizace?

V dne$ni dobé jsme v situaci, kdy uz neni
otazkou, zda automatizovat, nebo ne, ale kdy.

irma, ktera se z dodavatele manipulac-
ni techniky vypracovala na poskytova-

Diive to bylo pro mnoho firem tak trochu
sci-fi, navic enormné drahé, takZe pro mensi
subjekty nedostupné. Dnes uz odpovéd firem
zni: , Urcité automatizovat”, jen se hledaji
vhodné procesy, ¢im zacit. A pravé v tomto oka-
mziku pfichazi STILL, aby mohl zdkaznikovi po
analyze dat nabidnout néjaké vhodné feSeni.
Zakaznik ma né&jakou predstavu automati-
zace, od které o¢ekava isporu ¢asu i zameést-

nanct nebo jejich tlevu od manudlni ¢innosti.
Po domluvé piijedeme k nému do firmy,
abychom zanalyzovali jeho vyrobni proces.
Casto se stane, Ze ten, ktery si zakaznik vybral,
nemusi byt pro automatizaci tplné vhodny. Je
potieba podivat se na cely provoz, zkonzul-
tovat s nim, kde by chtél, aby byla firma za 10
avice let, a doporucime navrh fe$eni. To by
mélo byt co nejméné invazivni s pfizptisobe-
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FOTO: STILL

nim procest, protoZe automatizace manual-
niho provozu s sebou nese i zmény postupti.
Zakaznika upozornime na iskali a navrhneme
mu, s ¢im zacit, a na to se pak soustiedime.

Po zanalyzovani dat udélame vystup a poté
navrh a doporuceni, jakym smérem jit, aby
automatizace pro zakaznika davala smyslido
budoucna. Je to hrazena forma logistického
konzultantstvi, kterou ale pak zakaznikovi,
pokud si v ramci vybérového fizeni vybere
STILL, ze zakazky odecteme.

m Vypada to, Ze zdkaznici maji obcas

0 automatizaci zkreslené predstavy?

Na trhu je rtizna Skala zakaznik® a kazdy

je pfipraveny na automatizaci jinak. Kdyz
funguje na systému WMS, ma obvykle dobie
nastfadana data a dokaZe si vyhodnotit, ktery
proces pro automatizaci ma smysl. Casto je
ale ocekavani zakaznika takové, Ze co mu
dnes funguje v manualnim procesu, chce

preklopit 1: 1 na automatizovany. Tak to ale
vétSinou (aZ na vyjimky) nefunguje. Vzdy je
to potfeba uzptisobit, protoZe i automaty maji
svoje limity. Zatim tfeba nedokazi spolehlivé
manipulovat s nadrozmérnymi, neukotve-
nymi bfemeny, které ¢lovék naopak zvlada
pomeérmné bez problémui.

Vétsinu periodicky se opakujicich standard-
nich procest 1ze automatizovat, ale tam, kde
je néjaka pfidana hodnota, automat jesté neni
ve fazi, Ze by dokazal vzdy plné nahradit zku-
Seného operatora. Lze vSak proces roz¢lenit
tak, aby se minimalizovala ¢ast, ktera musi byt
provadéna manualné, a zbytek pak dokazeme
automatizovat.

m MiiZe se stdt, Ze nékteré véci nejsou vhodné
pro automatizaci a vyresil by to proces
poloautomatizace s tim, Ze vyhledové by se
dal proces zautomatizovat komplexné?

Tak to v realité opravdu je. Dnes jsme na
jakémsi rozcesti mezi manudlnimi procesy

a automatizaci, kterd uz neni jen téma k dis-
kuzi, ale u fady zakaznikt redlné funguje.
Tomu je pfizptisobeno i nabidkové portfolio
STILL, nase voziky jsou i ve formé hybrid1,
coz znamenga, Ze jde o standardni vyso-
kozdvizny vozik, na ktery je zakaznik zvykly,
ale dovybaveny automatizacni jednotkou,
takZe muiZe fungovat obéma zptisoby. Auto-
matizovany proces tak 1ze v pfipadé néjaké
nestandardni situace pfepnout na manudalni
rezim. Nova generace naSich vozikt, ktera je
nyni ve vyvoji, bude uz ale plné automatizo-
vana.

m Platijesté, Ze automatizace je vysadou
spise velkych nadndrodnich firem? ProtoZe

0 automatizaci maji zdjem i ty mensi...
Samoziejmeé, ¢im vice je automatizace
zastoupena na trhu, ma to vliv na cenotvorbu,

o »Po zanalyzovani dat udélame vystup
a poté zakaznikovi navrhneme doporuceni,
jakym smérem jit, aby pro néj automa-
tizace davala smysl i do budoucna,” fika
Josef Murgas.

Navratnost skladové automatizace byva
u komplikovanéjsich provozt do

7 let, u nekomplikovanych i v rozmezi
1,5 aZ dvou let.

alevnéjsi automatizace uz je dostupnéjsi
§irSimu okruhu firem, které pak nahrazuji
manudlné fizené voziky automatizovanymi.
Jde také o to, Ze Casto jsou operatoii ziskani ze
zahranici, a s tim jsou spojeny rizné vicena-
klady, napt. vicejazy¢né manuadly, zaskolovani
apod. Pii posouzeni nasledné navratnosti
automatizovaného procesu to pak vychazi ve
prospéch automatizace.

Néavratnost byva u komplikovanéjsich pro-
vozli do 7 let, u nekomplikovanych i v rozmezi
1,5az dvou let. Automatizace tak za¢ina byt
zajimavou zaleZitosti a dava smysl i z hlediska
ekonomické rozvahy i pro mensi a stfedni
podniky.

KdyZ navrhujeme feSeni, pohybujeme se
s cenovou navratnosti obvykle v horizontu cca
4-4,5roku, ale velmi ¢asto i niZe, kolem dvou
tii let. VSe zavisi na konkrétnim provozu, jeho
komplikovanosti a poZadavcich zakaznika.

Z mého pohledu dava smysl hlavné stan-
dardni portfolio. V Giplné novych zavodech
mohou byt daleko slozit&jsi a sofistikovanéjsi
systémy, které dnes trh nabizi, jako jsou napt.
4D shuttly apod. Zde uz jde o vétsi investice,
nicméné i navratnost rozsahlych komplexnich
projektti byva do 10 let. U retailu, ktery je
nyni pomérné stabilnim segmentem, nebyva
problémem navratnost do 7 let. U automotive
je na misté vétsi obezfetnost, protoZe vyzaduji
navratnost do tfilet, do niZ je u sloZitéjSich
systémtl se tézké vejit, ale neni to nerealné.

m Technicky bude asi jednodussi
automatizovat provozy, kde se s tim obvykle
pocita, neZ adaptovat do modernéjsi podoby
ty starsi...

Ano, u noveéjsich provozi byvaji koncept i vy-
stavba uzptisobeny pro automatizaci, napft.
ulicky, zasobovaci trasy i dalsi prostory. Ale na
¢eském trhu obvykle automatizujeme jiz fun-
gujici provozy, a abychom splnili poZadovana
kritéria, musime pfizptisobit bud techniku,
nebo procesy, ¢asto oboji. Neni v§ak dogma,
Ze by néjaky provoz vyloZené automatizo-
vat ne$lo. Otazka je spiSe zda a nakolik se to
vyplati. Je to hlavné problém penéz a otevie-
nosti zakaznika, jak moc je ochoten zménit
své procesy i uvazovani, a tzv. mindset, ktery
je ve firmé nastaveny, pfepnout do prognozy,
co chté&ji dosdhnout tfeba za 5 nebo 10 let.

m Byva problémem presvédcit lidi, Ze véci uz
nebudou fungovat tak, jak byli zvykli, a jsou
ochotni to akceptovat?
Interni zadsobovani, zasobovani vyroby, expe-
dice z vyroby, skladovani atd. jsou u jednotli-
vych zakaznik v riiznych trovnich sofistiko-
vanosti a standardizace - nebyva pravidlem,
Ze procesy jsou Uplné standardizované, jak
by bylo potieba, dokonce ani u velkych firem.
To je naSe prace, nabidnout feSeni, které
pfinese néjakou pfidanou hodnotu, protoze
u automatizovanych feSeni se dostavame na
uplné jinou troven, kde je poZadovana mira
standardizace i bezpecnosti a spolehlivosti.
Samozfejmé vyssi neZ v bézném manudlnim
provozu.

Mame v portfoliu vertikalni i horizontal-
ni automatizované stroje, které je mozné
implementovat i do smi§eného provozu, kde >
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At i yranr,
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se potkavaji robotické systémy s manualnimi
pracovniky a dokaZou se bezpe¢né pohybovat
vedle sebe, vyhybat se apod.

Kazdy vozik je osazen senzorikou, ktera
kontroluje, co se déje kolem, a okamzité
reaguje i na nahodilé situace, napftiklad kdyz
do jeho prostoru vstoupi ¢lovék, vozik se
automaticky pfepina z béZného vykonového
reZzimu do bezpe¢ného médu, sniZi rychlost
atd. Kdyz se bliZi k rizikovému mistu, automa-
ticky na zakladeé lokalizace pomoci GPS, wifi
signdlu apod. zpomali, a systém zobrazi zebru
jako signdl, kde Ize bezpecné pfejit, nebo
naopak zakaz, akustické upozornéni apod.
Obsluhu Ize vybavit riznymi naramky, které
po vstupu do nebezpecné zény automaticky
upozorni manipula¢ni techniku a dojde k jeji-
mu piislusnému zpomaleni ¢i zastaveni.

Vertikalni systémy se snaZime feSit tak,
aby byly oddélené od manudlnich procest
anevstupovali do nich zaméstnanci a tim do-
sahovaly maximalnich takt(i. Mame tfeba plné
automatizované vertikalni feSeni zaskladno-
vani, kdy se pro maximalni vyuziti moznosti
stroje pouzivaji ochranné klece, optické brany
apod. Zabezpeceni celého systému je feSeno
tak, aby nedochazelo ke kontaktu automatu
s Clovékem a do systému nebylo mozné vejit
s rizikem kolize a zranéni.

Disponujeme i vlastnim specializovanym
oddélenim, které se zabyva bezpecnostnimi
prvky a moZznostmi dodatecného zabezpe-
Ceni pro zakazniky. Umime délat halogenové
projekce, které na podlahu promitaji pfecho-
dy pro bezpecny pohyb persondlu, stejné
jako varovani ¢i informace, Ze vstup neni
bezpecny, a také mame fadu dopliikovych

bezpecnostnich prvki, které miize zdkaznik
vyzadovat.

m Zmirioval jste, Ze Zadny projekt neni
uplné identicky, Ze to nejde , délat jako pres
kopirak*, da se ale vyuZit zkuSenosti z jiz
realizovanych referencnich projektil, které se
blizijeho pripadu?
Zpravidla to tak byva. V automatizaci se do-
stadvame na velice individualizovanou troven,
kde nelze vzit jednoduse stylem copy-paste
feSeni z jiného zavodu, dokonce ani v ramci
stejného koncernu. To, co dobie funguje
vjedné zemi, v jiné nemusi. ReSeni jsou vzdy
individudlni, kazdy provoz vyzaduje jiné.
Zatimco u zakaznikd s konven¢nimi manual-
né obsluhovanymi provozy, ktefi vyuZivaji
stejné feSené skladovaci systémy a obsluhu
regdltl ve stejnych vyskach ¢i typy provozt, bylo
mozné nabizet obdobné portfolio, u automati-
zovanych feSeni to nejde. Musime vytvofit vzdy
zcela originalné stavéné feSeni pro konkrétni pii-
pad, byt s tim, Ze vyuZzivame technologii, ktera
uz vjinych konfiguracich funguje.
m Lze sledovat néjaké vyznamnéjsi trendy?
Jsme ve fazi, kdy provozy prechazeji do auto-
matizovanych systémti a z hlediska konkuren-

Zakaznici hledaji
dodavatele, ktery
jim poradi a navrhne
reseni, jez skutecné
dava smysl.
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ceschopnosti do budoucna uz je to pro firmy
nutnost. Obecné ale ¢asto nevédji, jak na to,

a proto jsme tu my. K dispozici mame rozsah-
lou $kalu produktti pro tyto tcely, zkuSenosti
ivysoce kvalifikované odborniky. Dokdzeme
tak obsdahnout veskeré potteby zdkaznika
anabidnout funkéni feSeni, nedodavame

jen dil¢i kousky, to neni nase filosofie. Ta
sleduje praveé jeden z aktudlnich trend(: Ne-
fesit transfer z jednoho mista do druhého, ale
provoz jako celek, aby byl skalovatelny a spo-
lehlivé fungoval tfeba i za deset let a zajiStoval
veskeré operace, které zakaznik potfebuje.

Na vzestupu jsou tzv. hybridni regalové
systémy ve velkych budovach 20 az 40 m, kde
se pouzivaji jiné typy manipula¢ni techniky,
tzv. crainy. Jedna se o jefabové zakladace
vedené po kolejnici, které umoziiuji spliiovat
opravdu vysoké takty prato¢nosti skladu.

V nasem portfoliu jsme ale primarné zaméfeni
naregalové systémy, které jsou dnes na trhu
bézné, kazdy si nemtize dovolit velky objekt

se snizenou atmosférou pro haseni apod.,

takZe nasi specializaci jsou hlavné budovy do
20 m vysKy se standardnimi MX zakladaci,
které funguji v plné automatizovaném rezimu.

Pro moderni systémy, jako jsou autostory,
spolupracujeme s firmou Dematic, ktera je
s nami v ramci skupiny KION Group a nabizi
velice sofistikované distribu¢ni, skladové
a vychystavaci systémy dosahujici enormni
takty ve stovkach palet za hodinu.

m Jaky typ zdkaznikii tvori blavni ¢ast vasebho
automatizacnibo byznysu reseni?

STILL se na trhu zamétuje hlavné na priimysl,

predevsim téZzky a automotive, ale ma zastou-

FOTO: STILL
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peni i v ostatnich segmentech, jako je staveb-
nictvi, medicinsky sektor, potravinafstvi...
NaSe manipula¢ni technika nachazi uplatnéni
prakticky u vSech typti zdkaznika. Kazdy
pramysl ma navic sva specifika a pfedpisy,
anejde jen o hygienické pozadavky v potra-
vinafstvi nebo sterilni prostiedi v medicin-
ském priimyslu. Napfiklad u automotive je to
ESD, zamezeni statické elektfiné, technicka
Cistota musi byt na vysoké Girovni, protoZe
elektrokomponenty ¢i LCD displeje jsou
velmi nachylné na jakoukoli kontaminaci
imikroskopickymi ¢asteckami, to pro vyrobu
znamena velky problém. Do provozu tak
nesmeéji zajizdét voziky, které se pohybuji
v tzv. Cerné zéné€, kdy dochazi ke kontaminaci
kolecek, ktera by se zanesla do vyrobnich
prostor, takZe niklad je nutné prekladat pies
specidlni propust - kompenzac¢ni komoru, kde
dochazi k dekontaminaci. Aby vozik mohl
pokracovat i do tzv. bilé zény, Cisti se kolecka
pomoci specidlnich rohoZi. I pro tyto piipady
a pozadavky ma STILL varianty feSeni.
Nabizime napiiklad automatizované tahace,
které disponuji valeCkovymi ramy, na kterych
vozi zbozi, ty se mohou mezi sebou potkavat
a predavat si naklad mezi jednotlivymi sou-
pravami. Pfes propust ve zdi si mohou podat
naklad pomoci dopravnikt tak, aby nedochaze-
lo ke kontaminaci vyrobniho prostoru kolecky
anaklad tak pokracuje dale v plné ¢istém
reZimu. Myslim, Ze podobné feSeni Zadny jiny
vyrobce v takovéto podobé bézné nenabizi.
m Automatizace md dnes sice znacnou

podporu, ale také tiskali. Kterd jsou podle Vds
ta nejvétsi?

e STILL ma v portfoliu mj. i robotické sys-
témy jako autonomni vychystavaci voziky
iGo Neo, které spolupracuji s obsluhou.

o »Automatizace dnes dava smysl i z hlediska
ekonomické rozvahy i pro mensi a stfedni
podniky," upfesiiuje Josef Murgas.

Problémem dnesniho trhu je, Ze razné dil¢i
kroky dokaZe automatizovat opravdu velka
fada dodavatelt, ale kdyZ je zdkaznik chce
potom dale rozvijet, propojovat, navazovat na
sebe, aby pokryvaly cely fetézec materialové-
ho toku, nemusi riizna ostrovni feSeni spolu
harmonicky fungovat. Proto, zejména pokud
jde o firmy s rozsahlejsimi provozy, doporucu-
jeme obracet se spiSe na velké partnery, ktefi
nabizeji Siroké produktové portfolio a jsou
schopni zajistit i velka komplexni feSeni, ktera
obsdhnou vSechny budouci procesy.

Automatizace, kterou zakaznici poptavaji
dnes, pravdépodobné nebude do budoucna
posledni. Proto je lepsi si tuto infrastrukturu
vybudovat s jednim partnerem a mit od n€j
co nejvétsi portfolio vyrobkd, aby se zabranilo
potencidlni nekompatibilité a tyto problémy
se nemusely feSit. Je dobré mit v zacatku na
pameéti, Ze dany proces pravdépodobné asi
neni jediny, ktery se bude automatizovat
v ramci stfedniho ¢asového horizontuy,
adivat se na to komplexné.

Standardizované procesy, jako pohyb palet
ve skladu, zpravidla neni problém automati-
zovat, zaméfil bych se ale na procesy, kde je
vyzadovana urcitd pfidana hodnota ¢loveka,
napiiklad vybirani, tfidéni apod. Automatiza-
ce stale jesté neumi dokonale nahradit lidské
ruce, nicméné 1ze to fesit tak, Ze miZzeme

zménit proces, kdy véci, které je potfeba tzv.
pickovat, co nejvice pfiblizime vyrobé pomoci
automatizovaného systému a potom na tu
minimalni vzdalenost 1ze nasadit pfidanou
lidskou silu a dalsi operace pak navazat dal
zase automatizaci, aby vse fungovalo jako
celek.

m Co roboty a jejich vyuZiti v automatizaci
logistiky, kdy se firmy snaZi jimi nabradit
lidské pracovniky? Je robotizace jen dalsi
2 médnich trendii?
V minulosti se propagovaly roboty hlavné jako
nahrazeni lidské sily. Zpravidla neslo ani tak
o feSeni zaméfend na vykon, jako spiSe na pre-
zentaci technickych moznosti, nicméné tato
doba uz je pry¢ a robotizace ma pro zakazniky
i pfidanou hodnotu. Je ale potfeba si rozclenit,
jak ji vnimame. Zda jako roboty primarné pro
transfer - at uZ horizontdlni nebo vertikalni -
nebo se bavime o robotizaci v ramci vyroby,
napt. na vyrobnich linkach, o robotickych
ramenech nebo kobotech pro vyrobni nebo
manipulac¢ni operace v provozu, kdy jednu
nebo vice specifikovanych tikont provadeéji
v ramci linky automaty, které tfeba montuji
dily, dotahuji Srouby apod.

Tyto vyrobni roboty sice nedodavame, ale
v ramci automatizace vyrobni linky nase robo-
tické systémy nabizime. Soustfedujeme se na
dvé hlavni kategorie: AGV a AMR, ¢asto se tyto
dvé varianty i kombinuji. U AGV jde o automa-
tizovany dopravni systém vedeny néjakym
zplisobem navigace, coZ mohou byt odrazky,
mechanické vedeni, kdy robot funguje tiplné
bezobsluZzné. V piipadé AMR, tedy autonom-
nich mobilnich robott, jsou v naSem portfoliu
robotické voziky, které nepotfebuji zZadné
vedeni ¢i pfedem vybudovanou infrastruktu-
ru, ale samy si v redlném case skenuji prostor
kolem nich a pfizplisobuji se situaci na cesté
k ur¢enému cili. DokaZou se samy orientovat
na zakladé GPS soufadnic.

m Zaznamenalijste v priibébu casu i néjaké
zmeény v preferencich zdkaznikii?
Automatizace se casem dynamicky méni

a prakticky kazdy rok se objevuji nova feseni.
To, co bylo jesté donedavna nepredstavitelné,
jako tfeba inventura pomoci dront, je dnes uz
brano jako standardni moznost a zefektivnéni
provozu.

JestliZe diive byla automatizace spise
exoticka zaleZitost a zakaznici li cestou
nejmensiho odporu, kdy volili mala ostrovni
feSeni, jednoduchy transport z mista na mis-
to - dnes uZ nejde jen o automatizaci dil¢ich
procesti. Zakaznici hledaji dodavatele, ktery
jim poradi a navrhne feSeni, které skute¢né
dava smysl. =

Josef Valiska

roboticjournal.cz 15



Téma: Spolupracujici roboty a digitalizace vyroby

KOLABORATIVNI A KOOPERATIVNI
ROBOTY - VYZNATE SE V NICH?

Klasické primyslové roboty, znamé z vyrobnich linek,
doplnily b&€hem poslednich let nové kategorie urcené pro primou
spolupraci s lidmi: kolaborativni a nejnovéji i kooperativni roboty.
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od takika stejnym nazvem se ale
m skryvaji dvé riizné skupiny, konstatuje
analyticka firma IDTechEx zaméfena
na vyzkum a poradenstvi tykajici se tradi¢nich
inoveé vznikajicich technologii.

Kolaborativni roboty, znamé také pod
oznacenim koboty, pfedstavuji specifickou
kategorii robot ur€enych pro fungovani bok
po boku spolecné s lidskymi operatory bez
ochrannych bariér typickych pro priimyslové
roboty. Na rozdil od nich nejsou od lidskych
operatort fyzicky oddéleni bezpe¢nostni
miiZi, ale sdileji stejny pracovni prostor.

Jako relativné nova definice se objevuje i po-
jem kooperativni roboty. Jde v principu rovnéz
oroboty ur¢ené pro spolupraci s lidmi, ale pied-
stavuji jinou povahu operace. Kooperativnimi

o Kooperativni roboty kombinuji vyhody
pramyslovych a kolaborativnich robott
pomoci bezpe¢nostnich senzoru.

e Srovnani propustnosti prace CNC stroju,
pramyslovych robotd, kobotd, koopera-
tivnich robotd a ru¢ni prace.

o Porovnavaci tabulka nakladd a ostatnich
parametru.

roboty se oznacuji primyslové roboty s virtual-
nim ochrannym plotem mezi nimi a lidskymi
operatory, ktery funguje jako klasicka ochranna
miiz ¢i klec. Kooperativni robot tak stoji
viceméné uprostfed mezi klasickymi pramys-
lovymi roboty a koboty, pfi¢emz kombinuje
vyhody obou typt s pomoci bezpe¢nostnich
senzort (typicky laserovych skenerti).

JAK FUNGUJi KOOPERATIVNi ROBOTY?
Kooperativni roboty s podporou LiDARu
rozdeéluji oblasti kolem sebe do tfi zon, které
1ze popsat na principu tzv. semaforu, jako
¢ervenou, oranzovou a Zlutou. V pfipadeé, Ze
se lidsti operatofi pohybuji ve Zluté zéné,
robot pracuje plnou rychlosti a ma maxi-
malni vykon. Kdyz se ale lidsti operatofi
nebo pfedméty objevi v oranZové zone,
robot okamzité pfechazi do bezpe¢nostniho
rezimu prace se snizenou rychlosti. Pokud
je detekuje v kritické, tzv. Cervené zone,
tedy ve své bezprostiedni blizkosti, aktivuje
se funkce nouzového zastaveni robota. Diky
segmentaci provozni rychlosti na zakladé
vzdalenosti ¢lovék-robot miiZe rameno
robota maximalizovat svou propustnost
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tim, Ze pracuje plnou rychlosti, kdyZ pracuje
nezavisle, a zajistuje bezpecnou interakci,
kdy?z jsou lidsti operatofi v blizkosti.

Jak jiz bylo zminéno, kooperativni roboty
kombinuji vyhody primyslovych robott
a kobotti. Vise uvedena tabulka na obr. 3 po-
rovnava kooperativni, kolaborativni a pra-
myslové roboty a manudlni praci na zakladé
riznych benchmarkingti. Podle pifesné
definice jsou kooperativni roboty povazo-
vany za typ pramyslového robota. Na rozdil
od tradi¢nich primyslovych robota, které se
spoléhaji na fyzické ploty, vSak kooperativni
roboty vyuzivaji virtualni zabrany zalozené
na lidarovém senzoru k rozdéleni pracovni-
ho prostoru, takZe zastavbova plocha ko-
operativnich robotli mize byt ve srovnani
s pramyslovymi roboty s fyzickymi ploty
vyrazné mens$i. To v§ak pfinasi i nevyhodu:
vysoké celkové naklady.

Ve srovnani s klasickymi ploty mohou
byt virtualni zabrany s podporou LiDARu
desetkrat drazsi. V zavislosti na specifika-
cich maze LiDAR predstavovat investici
v fadu tisict dolart, takzZe ackoli koope-
rativni roboty uz prokazaly potencialni
prilezitosti ke zvyseni produktivity pfi
zachovani vysoké irovné interakce ¢lovék-
-robot, zdkladni prekazkou jejich pfijeti je
vysoka cena.

Alternativni moZnosti je pouZiti svétel-
nych zavést misto fyzického plotu, kdy
uzivatelé robotli nahrazuji jeden nebo vice
plott svételnymi clonami vytvoifenymi
z fotoelektrickych senzor®, umoZiujicich
snadnéjsi pfistup pro lidské operatory ve
srovnani s fyzickym oplocenim. V zavislosti
na rozliSeni se cena svételnych zaveést ob-
vykle pohybuje mezi 300 a 500 USD.

VYHODY A NEVYHODY

KOOPERATIVNiCH ROBOTU

Prehledova tabulka ukazuje nazorné vztah
mezi stroji a lidmi s ohledem na produktivitu
a slozitost ukold. Lidé i koboty jsou kompe-
tentnéjsi ve zvladani komplikovanych tkold,
ale obvykle maji mnohem niZsi propustnost
ve srovnani s vyhrazenymi stroji, napt. s po-

Kooperativni roboty
prokazuji ve srovnani
nejen vyssi pracovni
efektivitu, ale i vyssi
urovern interakce
clovék-robot.

¢itatovym numerickym fizenim (CNC) nebo
primyslovymi roboty. Naopak priimyslové
roboty a specializované stroje nabizeji sice
vysokou produktivitu, ale protoZe jsou zpra-
vidla naprogramovany specialné pro ur¢ity
typ operaci, maji jen omezenou schopnost
zvladat slozité komplexnéjsi tikoly.

V moderni spole¢nosti vyZaduje rostouci
poptavka po produktivité a sloZitosti prace
od vyrobcti, aby nasli rovnovahu mezi
produktivitou a schopnosti provadét slozité
ukoly. Zatimco koboty prokazaly nékteré vy-
hody pro zvladnuti velkoobjemové vyroby,
jednim ze zakladnich problém1 je nizka
provozni rychlost a tim také produktivita.

Zprava IDTechEx nazvana: ,Collaborative
Robots (Cobots) 2023-2043, Technologies,
Players & Markets" vysvétluje, jak 1ze kobo-
ty pouzit pro velkoobjemovou vyrobu, pro¢
musi byt rychlost omezena a jaké disledky
by to mohlo mit, pokud jde o zpracovatelsky
primysl i malé a stfedni podniky. Aby byly
splnény pozadavky jak na produktivitu, tak
na flexibilitu/schopnost multitaskingu jsou
zavedeny kooperativni roboty.

Ve findle I1ze konstatovat, Ze kooperativni
roboty prokazuji nejen vyssi pracovni efek-
tivitu, ale i vyssi iiroven interakce ¢lovék-
-robot ve srovnani s tradi¢nimi pramyslo-
vymi i kolaborativnimi roboty. V této fazi
vs$ak, hlavné kvtli vysokym nakladtim na
senzorické vybaveni typu LiDARu, zlista-
va piijeti kooperativnich robott relativné
nizké. IDTechEx v§ak ocekava, Ze s rostouci
poptavkou po LiDARu u mobilnich robotf,
napft. automatizované fizenych vozidel
(AGV), autonomnich mobilnich robott
(AMR) a servisnich robotech diky uvoliuji-
cim se pfedpistim, budou primérné naklady
postupné klesat, coz podpofi jejich pouZiti
i v kooperativnich robotech. m

Yulin Wang
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Téma: Spolupracujici roboty a digitalizace vyroby

DIGITALIZACE VE VYROBE,
JEJI PRINOSY A USKALI

Budoucnost vyroby spociva v integraci digitalnich technologii

s tradicnimi vyrobnimi procesy pro vytvoreni propojeného
ekosystému. Pfi spravné implementaci mtliZe digitalizace zvysit
efektivitu firmy, celkovou kvalitu i presnost vyroby a zajistit vyssi

troven bezpecnosti.

igitalizace neni jen proces prevodu
m papirovych pofadact do digitalniho

formatu a k tomu zavedeni robotické
automatizace procesti (RPA), na které je obcas
nespravneé zuzovana. Vyrobni procesy se
neustale méni a aktualizace postupt
vytiSténych na papife je komplikovang,
anemusi tyto zmény odrazet.

PROC JE DIGITALNi TRANSFORMACE VE
VYROBE DULEZITA?

Digitalni transformace rychle rozviji cely
zpracovatelsky priimysl. Podniky proto musi
investovat do digitalnich technologii, aby
ziskaly naskok na jiz tak hyperkonkurenc¢nim
trhu.

Hlavnim cilem digitalizace je zvysit
transparentnost provozu. K tomu patfi pfistup
k provoznim datlim a analyzam v redlném
Case, ktery umozni piehled o vykonech zafize-

Neefektivni Fizeni
zmén patfi mezi hlavni
prekazky pro podniky,
které chtéji zavést ve
vyrobé digitalni
transformaci.

o

Hlavnim cilem digitali-
zace je zvysit trans-
parentnost provozu

s pristupem k provoznim
datdim v realném case.

2]

Nové technologie
vyZzaduji rekvalifikaci
zaméstnanc(i na nové
procesy, coz vyzaduje
peclivé nacasovani jejich
preskoleni.

ni, stroji, robott, ale i pracovnikii. Dale pak
optimalizované planovani, snadné sledo-
vani a monitorovani kazdého procesu, lepsi
interakce ¢lovék-stroj pro urychleni vyroby,
nizsi pravdépodobnost vadnych vyrobkil

a prostoju, lepsi bezpecnost lidi apod.

Digitalizace jde ruku v ruce s vyuzitim auto-

matizacnich technologii. Chytra zafizeni, jako
jsou senzory IoT, poskytuji lepsi pfehled pro
spravu, primyslova ¢idla pro méfeni a moni-
torovani vyrobnich procest, sledovani stavu
stroje pro posouzeni jeho vykonu, ¢i nastroje
Al a strojové uceni pro analyzu velkych dat ke
zlepSovani provozu a lepsi praci se zakazniky.
Tyto digitalni procesy umoziuji zachytit

data okamzité, coZ pomaha operacim pro

FOTO: Shutterstock
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rychlejsi rozhodovani a prediktivni analytiku.
Dopad digitdlni transformace ve vyrobé tak
zahrnuje zlep$eni v oblasti bezpe¢nosti, kvality,
propustnosti, efektivity, vynost i udrzitelnos-
ti - to vSe pii snizovani nakladi. Mezi hlavni
prvky (a ptiklady) digitalizace vyroby patfi:

PRUMYSLOVE SENZORY 10T

Tato zafizeni méfi a monitoruji primyslové
procesy. Mohou byt nasazena vSude tam, kde
je potieba sbirat data o vykonu rtiznych stroj-
nich mechanismti a provoznich podminkach.
Mezi nejbéZnéjsi aplikace pro tyto senzory
patfi monitorovani provozu a zafizeni zavodu,
sledovéni spotfeby energie, idrzby, spravy
zasob apod.

DIGITALNi DVOJCATA A SIMULACE

Firmy pouZivaji pokrocilé multifyzikalni
inZenyrské programy umoznujici vytvofit
vérnou kopii fyzického objektu ve virtualni
podobé, vlozit do n€j materidlové vlastnosti

a simulovat chovéni a body selhani. Stejny
objekt mtZe poslouzit k modelovani CFD
(Computational Fluid Dynamics) pro simulaci
proudéni plynu nebo kapaliny objektem nebo
kolem néj pro simulaci a vypocet pfenosu
tepla apod. To, co dfive zabralo mésice fyzic-
kych simulaci pomoci zatfizeni na testovani
zatéze, aerodynamickych tunelii a zkusebnich
komor, 1ze nyni zkomprimovat na tydny nebo
dokonce dny.

VELKA DATA A ANALYTIKA

Velka data oznacuji rostouci objem, rychlost
arozmanitost dat, ktera firmy generuji a shro-
mazduji. Jejich vyuziti umoziiuje vyrobctim
identifikovat trendy a podniknout na jejich
zakladé kroky ve vyvoji produktt, fizeni
dodavatelského fetézce a dalSich dtlezitych
aspektech fizeni vyroby.

Al, AUTOMATIZACE A STROJOVE UCENI
Diky umélé inteligenci (AI), automati-
zaci a strojovému u¢eni mohou vyrobni

firmy zefektivnit rizné rutinni, pro pra-
covniky inavné procesy, lépe predvidat
trendy, zlepsit kontrolu kvality, zrychlit
vyrobu a sniZit odpad i emise. Podniky
jiz tyto technologie vyuZivaji, napt.

k analyze dat z objednavek, predikci
toho, o jaké produkty budou mit zakaz-
nici zajem apod.

CLOUDOVY ERP A DALSi VYROBNi
SOFTWARE

Cloudové systémy planovani podnikovych
zdrojti (ERP) a dalsi vyrobni software jsou apli-
kace, které poskytuji nastroje pro fizeni ob-
chodnich operaci. Tim, Ze ERP systém muize
bezpecné ukladat data v cloudu, je moZzné

k nim pfistupovat odkudkoli, coZ usnadriuje
zameéstnanciim spolupraci na projektech nebo
pfistup k informacim. Cloudovy software 1ze
také pouZit ke spraveé zasob, vyroby, vztahti

se zakazniky a usnadiuje téZ komunikaci

S partnery.

CHYTRA VYROBA

Inteligentni vyroba je termin charakterizujici
vyuziti digitdlnich technologii a automatizace
ke komunikaci s jinymi zafizenimi a shro-
mazdovani dat o provozu systému. Chytrou
vyrobu Ize aplikovat na vSechny jeji aspekty,
vCetné fizeni vyroby, dodavatelského fetézce,
planovani zasob nebo kontroly kvality k ze-
fektivnéni a produktivité procesti a snizeni
nakladd. V komplexnéji pojatém feSeni se
také 1ze setkat s pojmem Smart factory.

ADITIVNi VYROBA

3D tisk je jednou z nejvice transformativnich
vyrobnich technologii poslednich let. Tento
proces, ktery vytvaii objekty z digitalnich dat,
muzZe byt pouzit k vyrobé celych objektti nebo
Casti, které je tvoii.

PREDIKTIVNi UDRZBA

Tato metodika, kdy je neustdle monitorovan
stav pfislusnych zafizeni, zda nevykazuji
znamky opotiebeni, mize pomoci pfedvidat,

kdy bude tfeba vymeénit dily nebo néco opra-
vit, aby se zabranilo poru$e a podle potfeby
automaticky provadét Gpravy. To umoziiuje
vyhnout se problémtim dfive, neZ nastanou,
a Setfit naklady na opravy i udrzbu. Posky-
tuje také prehled, ktery mtiZe pomoci snizit
prostoje a zvysit provozni efektivitu.

ROZSIRENA A VIRTUALNI REALITA
Rozsitend (AR) a virtudlni (VR) realita se ¢asto
zamenuji, ale jsou odliSné. U rozsifené reality je
okoli vnimané uZivatelem obohaceno riaznymi
uzitecnymi doplikovymi, pocitacem generova-
nymi informacemi. V pfipadé virtualni reality je
uzivatel zcela ponoten do digitalniho prosttedi.
Ve vyrobé se obé technologie jiz vyskytuiji.
AR Ize napf. pouzit k zobrazeni pokynti pro se-
staveni pfedmétu na displejich zaméstnancti
nebo v prostfedi skladu s ni 1ze nabizet fadu
rtiznych doplnikovych informaci o uloZenych
¢i vyskladniovanych polozkach, které obsluha
aktudlné sleduje. VR je zase ¢asto vyuzivana
k simulaci vyrobni linky nebo riznych zaii-
zeni ve virtualnim prostoru jesté pred jejich
fyzickym sestavenim, aby se piipadna rizika
zjistila dfive neZ v redlném provozu.

HLAVNi VYZVY DIGITALNi TRANSFORMACE
Digitalizace vyroby nepfinasi jen casto
zdtraziiované vyhody, ale vyzaduje také
splnéni fady pozadavkil. Mezi klicové, ale
Casto podcetiované vyzvy pfi zavadéni no-
vych digitalnich technologii, patfi napt. vybér
spravné technologie, efektivni fizeni zmén
nebo piiprava zameéstnancu.

Investice do spravné technologie zavisi
nejen na tom, zda jsou k dispozici vhodné
nastroje pro dany ucel, ale také, zda jsou
prizplisobitelné a skalovatelné pro budouci
potieby podniku. To mj. znamena dasledné
analyzovat cely vyrobni proces a zjistit, co 1ze
zjednodusit a automatizovat.

Neefektivni fizeni zmeén patfi mezi hlavni
prekazky pro podniky, které chtéji zavést di-
gitalni transformaci ve své vyrobé. Musi napt.
zvazit, jak se jejich procesy budou s touto
technologii vyvijet a co od novych systému
potiebuiji, nez je zavedou. To mutiZe byt obtiz-
né vzhledem k tomu, Ze mnoho tradi¢nich
vyrobnich procesti je postaveno na lidské
interakci. Proto pfijeti novych digitalnich
vyrobnich procest a technologii nemusi byt
snadno nebo rychle piizplisobitelné.

Casto podceriovanym faktorem souvisejicim
s digitalni transformaci je vytvofeni implemen-
ta¢niho planu, ktery pomuiZe pripravit zamést-
nance. Mnoho novych technologii vyZaduje
rekvalifikaci na nové procesy, a pro podniky je
to naro¢nd vyzva vyzadujici peclivé rozvrzeni
anacasovani $koleni zaméstnancu. m

Josef Valiska
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KOMPAKTNI RAMENO PRO TEZKE

y

NAKLADY | NEJMENSI , URko"

Na veletrhu iREX v Tokiu predstavila znacka Universal Robots nové
pfirtstky v podobé kobotti UR30 a UR3e. Prvni zvladne manipulaci

s tézkymi objekty a druhy vysokou flexibilitu.

@

odel UR30, zatim nejvykonnéjsi
m kolaborativni robot této znacky,

vychazi ze stejné architektury jako
predchozi typ UR20, na ktery navazuje s jeSté
vétsi nosnosti. Nabizi mimotadny zdvih
avynikajici fizeni pohybu, které zajistuji ptesné
umistovani velkych bfemen nebo zakladani
avykladani pfi procesech obsluhy strojti.

SROUBOVANI S VYSOKYM

KROUTICiM MOMENTEM

Vyrobce zdiiraziuje, Ze model UR30 dokdze
zvedat téZka bfemena pfi zachovani kom-
paktnich rozmért v kolaborativnim prosttedi.
Zastavbovy ptdorys 63,5 kg téZkého robota

s dosahem 1300 mm ¢ini jen kruh o @ 245 mm.
Se svou 30kg nosnosti zvlada Sirokou Skalu
operaci v€etné téch, které byly aZ dosud
doménou vyhrazenou mensim primyslovym
robottim.

K ovladani ramene
slouzi software

s grafickym
uzivatelskym
rozhranim Polyscope.

Diky schopnosti zvladnout vyssi kroutici
moment se UR30 hodi pro pfesné srou-
bovani a se svou nosnosti mtiZe asistovat
vétsim strojim s pouzitim vice uchopova-
€11, odebirat kusy, ¢istit dily a vkladat novy
material v jediném cyklu nebo paletizovat
tézké vyrobky a maximalizovat tak produk-
tivitu.

Klouby robota s vysokym krouticim
momentem a snimacem sily krouticiho
momentu umoznuji pfimé a rovnomerné
Sroubovani i v mistech pro ¢lovéka tézko pii-
stupnych. Stabilni reZim zabrafiuje ochranné-
mu zastaveni, pficem?z je zachovana vysoka
bezpecnost.

FOTO: UNIVERSAL ROBOTS
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MAXIMALNi BEZPECNOST

S ohledem na vyssi ndklad, vétsi rychlost
idosah je prioritou bezpec¢nost obsluhy. Novy
kobot tak obsahuje celou fadu funkci, které
pomdahaji tuto maximalni bezpec¢nost zajistit
avyhnout se nehodam obsluhy zptisobenym
zvedanim téZzkych ¢i ostrych pfedmét, pfi-
tom s dosaZenim jejich dokonalého umisténi
do palet s konzistentni rychlosti.

Standardné je UR30 nabizen s tzv. 3PE TP,
coz je ru¢ni ovladaci panel s integrovanym
tiipolohovym aktiva¢nim zafizenim obsa-
hujicim software k ovladani ramena, ktery
zajistuje optimalni bezpecnost pfi praci v jeho
tésné blizkosti.

Ridici jednotka, ktera je vhodna do riiznych
typu provoznich prosttedi, slouZi jako centrala
pro napajeni, bezpe¢nostni funkce i komu-
nikaci a pfedstavuje kompaktni a efektivni
feSeni pro fizeni chodu kobota UR30.

Pro fizeni pohybu ziskal UR30 softwaro-
va vylepSeni i novou architekturu kloubt,
aby se sniZilo namahani mechaniky ramena
na minimum. Tak 1ze u tohoto kobota vy-
uzit plny rozsah rychlosti a zrychleni, i kdyz
zvedd maximalni naklad v maximalnim
dosahu.

NENAPADNY SILAK - NEJMENSI Z UR

Na opacné strané nabidkového spektra stoji
nejmensi pfirtistek UR3e. Tento lehky, snadno
programovatelny a vysoce ptizptisobitelny
kobot UR3e byl navrzen k bezproblémové

integraci do jakéhokoliv vyrobniho zafizeni
bez ohledu na odvétvi, velikost nebo charak-
ter produktu. Maly stolni robot je charakte-
rizovan jako nejflexibilnéjsi svého druhu na
trhu a také jako optimalni asistent pro leh¢i
montazni tkoly.

o

@ Premiérové uvedeni kolaborativniho
robota UR30 na veletrhu IREX v Tokiu.

Klouby UR30 s vysokym krouticim mo-
mentem umoziuji podporu Sroubovacich
aplikaci.

© Graf kiivky uzite¢ného zatizeni kobota
UR30.

© Waly stolni robot UR3e ma byt
nejflexibilnéjsi svého druhu na trhu.

UR3e zvladne zatiZeni 3 kg s moZnosti
natoceni o0 360° ve vSech kloubovych
spojich a neomezenymi moZnostmi rotace
v koncovém spoji.

Kompaktni kobot s dosahem 50 cm se
Sesti stupni volnosti a zdkladnou o pramé-
ru 128 mm vazi pouze 11,2 kg, ale zvladne
zatiZzeni 3 kg s moznosti natoceni o0 360° ve
vSech kloubovych spojich a neomezenymi
mozZnostmi rotace v koncovém spoji. Byl
navrZen tak, aby vSechny jeho klouby byly
plné pohyblivé, diky cemu? se vyznacuje vy-
sokou pfesnosti a plynulym chodem. Robota
Ize piipevnit na sttil a pouzit v samostatné
pracovni stanici pro odbér, montaz i vklada-
ni dilti v rdmci optimalizovanych pracovnich
tokd.

Mezi jeho hlavni pfednosti vyrobce uvadi
snadnost programovani i zprovoznéni, kde
k programovani slouZi grafické uZzivatelské
rozhrani Polyscope na 12palcové dotykové
obrazovce.

Interaktivni rameno UR3e ma 17 pokroci-
Iych nastavitelnych bezpecnostnich prvki
vcéetné monitorovani loktti a vestavéného
snimace sily a momentu. Nabizi opakovatel-
nost: 0,03 mm a Ize jej pouZit i na nejpresnéj-
§i praci. Je vhodny pro obsluhu vstfikovacich
a CNC strojt, operace Pick & Place, baleni
a paletizace mensich pfedmeétti, kontrolu kva-
lity, instalace, lesténi, lepeni, davkovani nebo
svafovani. Uplatnéni ale najde i pfi laborator-
nich rozborech a testech. Nabizi kryti [P44
amiiZe pracovat v teplotnim rozsahu 0-50 °C
pfi nekondenzujici vlhkosti 90% RH. =
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W

TRI KROKY K (USPESNE)
DIGITALIZACH

Digitalni vyroba revolucionizuje
zpusob, jakym prumysl funguje,

a s prichodem pokrocilych technologii,
jako je 3D tisk, robotika a Al, jez
umoznuji firmam zefektivnit vyrobu,
snizit naklady a zlepsit kvalitu,
prochazi vyrobni sektor zasadni

transformaci.

igitalizace umoznuje vétsi prizptisobe-
m ni a flexibilitu, vyrobni podniky se
mohou propojovat a spolupracovat
s dodavateli, partnery i zakazniky v redlném
Case a vytvatet tak sitovy ekosystém, ktery
zvysuje efektivitu a produktivitu.

Jednou z klicovych vyhod digitalni vyroby
je prave schopnost propojit podniky v sito-
vém prostiedi umoznujicim sdilet informace,
koordinovat vyrobni ¢innosti a optimalizovat
operace dodavatelského fetézce. Pomoci
digitalnich platforem a cloudovych systému
mohou snadno spolupracovat s dodavateli
ipartnery na riznych mistech a vyuzit Sirsi
fond zdrojti a odbornych znalosti ke zlepSeni
inovaci, rychlejsimu uvadéni produktti na trh
a zvy$eni konkurenceschopnosti.

Digitalni vyroba, kterd umoziuje konek-
tivitu, spolupraci a transparentnost v celém
hodnotovém fetézci, nabizi vétsi pfehled
a kontrolu nad celym vyrobnim procesem.
Pomoci senzort a analyzy dat mohou podniky
shromazdovat v redlném ¢ase data o vykonu
stroji1, kontrole kvality i arovnich zasob. Tato
data I1ze poté analyzovat, aby bylo mozZné iden-
tifikovat izka mista, optimalizovat vyrobni
plany a piijimat informovana rozhodnuti. Diky
komplexnimu pohledu na své operace mohou
podniky proaktivné fesit problémy a provadét
Upravy, aby zajistily efektivni vyrobu.

Igor Bogacov, ¢len Technologické rady
magazinu Forbes, charakterizuje ve svém
prispévku na webu tohoto prestizniho perio-
dika stéZejni aspekty digitalni transformace
a tfi klicové kroky k digitalizaci, které zabrani
tomu, aby vyroba zustala pozadu.

1. MONITORING A MERENi

Tento krok musi byt proveden diive neZ
cokoli jiného, nelze to uspéchat. Organiza-

ce potiebuji pro vytvofeni a implementaci
transparentniho a efektivniho planu optimali-
zace spolehlivou metodu, a idedlnim feSenim
je pouziti digitalnich model. S digitalizaci

je mozné vytvorit digitalni dvojce tovarny

a provozovat simulované vyrobni plany, coz
umoznuje algoritmiim pomahat lidskym
inZenyram urcit nejucinné;jsi feSeni.

Data jasné ukazuiji, Ze
digitalizace je nejlepsi
zplisob, jak zvysit
produktivitu, kvalitu
vyroby i potencialné
budouci podil na trhu.

2. OPTIMALIZOVANi A ZLEPSOVANI

Rada firem shromazduje velka mnozstvi dat,
ale neumi je efektivné vyuzit. Ackoli vétSina
firem (podle spolec¢nosti Zippia az 97,2 %)
tvrdi, Ze investuji do digitalni transformace,
pouze 24 % jich ve skute¢nosti pouziva analy-
zu velkych dat k informovani svych rozho-
dovacich procesti. To je nesmirmé plytvani
jednim z nejcennéjsich aktiv, které piichazeji
s digitalizaci.

Rozhodnuti zaloZena na datech a vloZena
do pracovnich postupt, lepsi prehlednost
a dtsledné vyuziti shromazdénych dat, viak
umoznuji podnikiim implementovat dfive
nedosazitelné optimalizace faktort, jako
je propustnost, pracovni postupy a idrzba
planovana téméf v redlném cCase.

Piestoze pocatecni naklady mohou zpt-
sobit vdhavost a nechut nékterych vedou-
cich pracovniki s realizaci modernizacnich
projektt digitalizace (zejména pokud to
znamena opustit bezpe¢nostni sit star§ich
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technologii), je dtileZité si uvédomit, Ze vyssi
arovné a vyuZiti digitalizace pfimo souviseji
s vy$$imi ¢istymi zisky. Prizkum spolecnosti
Deloitte z roku 2020 zjistil, Ze vy3si irovné
digitalni vyspélosti mohou vést k aZ trojna-
sobnému ro¢nimu rastu Cistych piijmu, nez
u firem s méné rozvinutou strategii digitalni
transformace.

3. AUTOMATIZOVAT

Automatizace nejen zlepSuje stavajici
pracovni postupy a podminky ve vyrob-

nich provozech, ale mtiZe pomoci vytvofit
perspektivnéjsi pracovisté pro novou generaci
zameéstnancd. Mnoho vyrobnich a priimyslo-
vych odvétvi ¢eli vaznému problému: Jejich
soucasni zameéstnanci starnou a existuje
vazny nedostatek mladSich pracovnik,

ktefi by tyto mezery zaplnili. Nové generace
pracovnikt vyristaly jiZ od narozeni s tech-
nologiemi, chytrymi telefony, internetem,
umélou inteligenci a neustalym (snadnym)

pfistupem k informacim, takZe mnoho z nich
nema zdjem prebirat pracné naro¢né tkoly,
které se spoléhaji na ,,pravékou techniku”
nebo vyZaduji specializované skoleni v oblasti
starSich procest.

Integrace chytrych technologii a hledani
zpusobt, jak zaclenit umélou inteligenci
arobotiku do stavajicich vyrobnich procest,
je jednim ze zptsobu, jak miiZe spolecnost
prilakat mladsi pracovni sily, aby obsadily
kvalifikované role a pfitdhly talentované,
technicky zdatné kandidaty s inovativnimi
pristupy.

Proto, jak doporucuje Igor Bogacov, kdekoli
je tomozné, zacnéte hledat zptlisoby, jak auto-
matizovat souc¢asné procesy nebo je prevadét
na roboty s lidskymi supervizory. Hodnota
synergie mezi clovékem a robotem ve vyrobé
bude ¢asem jen dale rist.

Navzdory vyhodam, které s sebou digi-
talizace pfinasi, se vSak vét§ina spole¢nosti

stale nezamétuje na cestu k propojenéjSimu

prostfedi. Prizkum spolec¢nosti L2L pro-
vedeny prostfednictvim Plant Engineering
zjistil, Ze jen ¢tvrtina (24 %) vyrobnich firem
ma strategii digitalni transformace a Ze vice
nez 40 % z nich zatim neucinilo vyraznéjsi
kroky k implementaci. Vét§ina organizaci neni
navic schopna tispésné prochazet kompletni
digitalni transformaci, a az 70 % zaznamena-
va selhani. Podle zjisténi L2L jsou hlavnim
problémem téchto podniku kvalita, naklady
a potize s prechodem od desitek let starSich
systému.

Piechod od tradi¢nich pfistupti k podnikani
k progresivnéjsimu digitalnimu mysleni je pro
nékterd odvétvi, zejména pramyslova, velmi
obtiZzny. Data vSak jasné ukazuji, Ze digitaliza-
ce je nejlepsi zptisob, jak zvysit produktivitu,
kvalitu vyroby, rst pfijm1, i potencialné bu-
douci podil na trhu. TakzZe jiz neni ¢as digitalni
transformaci odkladat. m
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ADITIVNI VYROBA S ROBOTEM

Robotizaci jsme zvykli vidat zejména u obrabéni, obsluhy strojt
¢i automatizovanych linek, ale roboty si zacaly nachazet své misto
i u nekonvencnich vyrobnich procest - napf. v oblasti aditivni vyroby.

MELTIO

Robot Cell

o~ panélska firma Meltio vyvinula novy
S systém pro aditivni vyrobu kovovych
dild, ktery je pfedem integrovan
s robotickym hardwarem a softwarem. Meltio
Robot Cell, ktery firma charakterizuje jako
Plug and Play feSeni aditivni vyroby na kli¢
pro zvySeni vykonu pramyslového robotické-
ho ramene, je zafizeni v podobé ¢tyfmetrové-
ho kontejneru instalovaného na samonosné
ocelové plo$iné, na niZ je ukotveno vesSkeré
vybaveni a periferie. K zahdjeni vyroby pry
staci pouze pfipojeni k pfivodu inertniho
plynu a elektiiny.

Ucelem Meltio Robot Cell je nabidnout
vSem typum pramyslovych odvétvi vysoce
vykonny, cenové dostupny a snadno pouZi-
telny systém vyroby kovovych dild prostfed-
nictvim 3D tisku. Systém vyuZiva technologii
dratového laserového nanaseni kova (w-LMD)
pomoci tiskové hlavy integrované v robotic-
kém rameni a v bezpe¢ném prostiedi.

Systém zahrnuje 3D tiskarnu kovti Meltio
M450, robotické rameno a tiskovy modul Mel-
tio Engine Integration, ktery dokaZe promeénit
téméf jakykoli CNC stroj, robotické rameno
nebo portalovy systém na hybridni vyrobni

centrum. Robot i polohovadlo jsou instalova-
ny na samonosné platformé v laserové bez-
pe¢ném krytu. Obsahuje aktivné chlazenou
stavebni platformu véetné pracovni plochy,
ktera zahrnuje i monitorovaci a bezpec¢nostni
funkce, napt. systém ABB SafeMove, zabranu-
jici kolizim s krytem. VSechny ovladaci prvky

Hlavu pro 3D kovovy
tisk lze integrovat

s jakoukoli znackou
robotického ramene.

Q Integraci 3D tisku kovii, softwaru
a robotiky vznikla aditivni roboticka
vyrobni burika Meltio Robot Cell.

© Systém vyuziva technologii drétového
laserového nanaseni kovli pomoci tiskové
hlavy v robotickém rameni.

buriky jsou sjednoceny na jednom ovladacim
panelu.

Roboticka burika je ve standardni konfigu-
raci certifikovana pro provoz s robotickym
ramenem ABB, zakladni vyrobni model je
zameéfen na vSechna primyslova odvétvi.
Stavi na technologii Meltio Engine a umoz-
nuje podniktim zac¢lenit do jejich vyrobnich
systémti aditivni vyrobu s tiskovou hlavou
integrovanou do robota. Diky kompatibilité
s otevienou hardwarovou platformou je
mozné integrovat hlavu pro 3D kovovy tisk
s jakoukoli znackou robotického ramene. Jak
Meltio Engine Integration, tak Meltio Robot
Cell pouZivaji stejny patentovany proces zalo-
Zeny na LMD k vyrobé dilti s dratem i praSkem
soucasné se stejnou tiskovou hlavou.

Firma zvaZuje i rizné potteby zakaznikd,
jako napft. pozadavky na nizkou oxidaci apod.
Mezi pfipravované funkce patfi napt. inertni
bublina - svafovaci pramysl jiz implemen-
toval tuto hardwarovou moznost pfi tisku
s vysoce oxida¢nimi materidly, jako je titan
a piibuzné slitiny v leteckém sektoru. m

Josef Valiska
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Téma: Spolupracujici roboty a digitalizace vyroby

PRUVODCE UROVNEMI SPOLUPRACE MEZI
LIDMI A ROBOTY

Predpoklada se, Ze do roku 2027 budou koboty tvorit az 29 % globalniho robotického
trhu. Jejich integrace do vyroby ma rfadu vyhod, ale spoluprace mezi lidmi a roboty
neni tak jednoducha, jak by se mohlo zdat.

UROVNE SPOLUPRACE LIDi S ROBOTY

Robot v oploceni

xistuji riizné tirovné spoluprace mezi
E lidmi a roboty a rizné stupné mezi
kaZdou z téchto arovni. Pro lepsi
pochopeni sestavila spole¢nost Zeta Group
Engineering ptehled typt spoluprace mezi
lidmi a roboty, zahrnujici nasledujici modely:
« Robot za oplocenim
* Koexistence
« Sekvenc¢ni spoluprace
« Kooperace
« Responzivni (plna) spoluprace

Kazda z téchto trovni spoluprace ma své
vyhody i nevyhody a vlastni miru rizika. Proto
je pfed implementaci jakéhokoli ze zminénych
nastaveni nezbytné Giplné a hloubkové po-
souzeni rizik, aby bylo zaji§téno, Ze pracovnici
arobot budou fungovat na trovni vhodné pro
konkrétni systémové potteby.

ROBOT ZA OPLOCENIM

Pracovnik a robot maji mezi sebou obvodové
oploceni oddélujici pracovni prostor mezi
nimi. To umoZiuje nasazeni robota na plny
vykon. Nevyhodou tohoto feSeni jsou prosto-
rové naroky vyzadované oplocenim, obsluhou
vynucované piestavky a to, Ze robot je osazen
na fixni pozici uvnitf oploceni.

KOEXISTENCE

Pracovnik a robot maji oddélené pracovni
prostory, robot nema oploceni, vyuziva bez-
pecnostni senzory. Pokud pracovnik vstoupi
do jeho prostoru, zastavi se. Vyhodou je snazsi
piistup k robotovi pro idrzbu a to, Ze tento
model vyuziva priimyslového robota s vyssi
rychlosti a nosnosti neZ koboty. Nevyhodou je
preruseni, kdyZ pracovnik piekroc¢i bezpec-
nostni bariéry.

SEKVENCNi SPOLUPRACE

Robot vyuziva sdileny pracovni prostor

s pracovnikem v riiznych ¢asech, potieb-
nou bezpecnost zajistuji elektrické skenery
abezpecnostni ovladani robota. Vyhodou je
snadny pfistup k primyslovému robotovi
ajeho vykon (je rychlejsi nez kobot). Dani za

Kazda z urovni
spoluprace ma

své vyhody

i nevyhody a vlastni
miru rizika.

to jsou sloZitéjsi bezpecnostni pozadavky,
potfebné aby robot vzdy védél, kde se nachazi
obsluha.

KOOPERACE

Kobot s monitorovanim sily sdili pracovni
prostor s clovékem, ale oba pracuji na svych
vlastnich tikolech. Bezpecnost je zajiSténa
tim, Ze sledovani sily umoziuje naprogramo-
vat kobota tak, aby se pfi kontaktu s ¢love-
kem okamZité zastavil. Velikost a vestavéna
bezpecnost kobot umoziiuji vétsi mobilitu,
jejich nevyhodou je mensi uZzitecné zatiZzeni
a pomalejsi rychlost nez u pramyslovych
robotdl.

RESPONZIVNi SPOLUPRACE

Kobot vybaveny monitorovanim sily sdili
pracovisté s clovékem a oba soucasné pracuji
na stejném produktu. Sledovani sily zajistu-
je bezpecné zastaveni kobota pfi kontaktu
amoznosti ru¢niho pohybu umoznuji, aby byl
proces plynuly s minimalnimi ¢asy zastavek.
Pouziti koboti umozZziuje bezpec¢nost a vétsi
mobility, ale na tikor rychlosti a mensi nos-
nosti, nez nabizeji praimyslové roboty. m

Petr PFikryl
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Ridici systémy pro automatizaci

FANUC SPOUSTI VYROBU NOVE
RIDICI JEDNOTKY R-50iA

Od tnora letosniho roku zahajila spole¢nost FANUC
sériovou vyrobu nového Robot Controlleru R-50iA.
Tento Fidici systém s nejnovéjSimi funkcemi bude

podporovat robotizaci v chytrych tovarnach.

R-501A B-Cabinet

R-501A Mate

lobélni premiéru si kontrolér R-50iA
odbyl na tokijské Mezinarodni vystave

robot1 IREX v roce 2023. Systém
aktualizovany z dosavadni tispé$né platformy
R-30iB, je podle vyrobce prvnim fidicim
systémem robotti na svété, ktery pfimo v sobé
nabizi kybernetické zabezpeceni spolu s Sirokou
fadou vylepSeni a novych inteligentnich funkci
navrZenych pro maximalizaci vykonu robota.

INTELIGENTNi FUNKCE

Vylep3eny vykon ovladani robota, zdvojna-
sobenad pfesnost vystupu signalu a sledovani
senzoru na draze pohybu robota, a dalsi inovace
umoznuji pfesnou praci s vy$sim ptikazovym

0 Novy inteligentni roboticky ovladac¢
R-50iA kompaktnich rozméri bude k dis-
pozici ve tfech variantach.

Q Kamera disponuje spole¢nym uZivatelskym
rozhranim pro iPendant, tablet i Pc

e Novy ekologicky rezim Setfi energii,
napf. vylepsené ovladani brzd ventilatoru
sniZuje spotfebu energie.

o Systém podporuje uvedeni do provozu
pomoci virtualni reality.

6 R-50iA umoZiiuje pfimé pfipojeni chy-
trého telefonu k USB pro servisni podporu,
udrzbu i stahovani softwaru.

© Rozsiteni z6n DCS.

INTELLIGEN'
ano COMPA

R-507A A-Cabinet

rozliSenim, coZ je potiebné pro aplikace, jako
jenapt. lepent, které se v poslednich letech
pouZivaji v automatizaci s vyuZitim robott stale
Castéji.

Vylep$ené vestavéné vidéni bez jakychkoli
dalsich pocitac¢t a zvySenim rozliSeni kamery na
pét milionti pixelt (coz je ¢tyinasobek stavajici
verze) vyrazné zvysilo zomé pole robota. Pfi-
pojeni kamery k R-50iA je navic sjednoceno na
Ethernet, coZ umoziiuje ovladat nové navrze-
nou vodotésnou kameru s LED osvétlenim po-
modi jediného ethernetového kabelu. Samotny
kontrolér ma kryti IP54.

Oproti svému piedchtidci je novy kont-
rolér i energeticky Setréjsi. To se povedlo

FOTO: FANUC
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Mezi stézejni funkce
kontroleru patfi
kyberneticka bezpec-
nost, ktera vyrazné
posilila bezpecnostni
parametry systému.

dosahnout s novym zesilovacem vybavenym
nizkoztratovym vykonovym prvkem a niz-
koptikonovym ventilatorem. Kromeé toho nova
funkce ekologického reZzimu diky snadnému
vybéru na ovladadi umoznila sniZit spotfebu
energie robota.

KYBERBEZPECNOST
Mezi stéZejni nové funkce kontroleru patii
vestavéna kybernetickd bezpec¢nost, kterd vyrazné
posilila bezpe¢nostni parametry i funkce podpory
nastaveni robotického systému. Novinka ziskala
podle interniho priizkumu svétové prvni certifika-
ci tfeti strany pro mezinarodni kybernetickou bez-
pecnost na fidici jednotce robota: IEC62443- 4-1
a4-2. Diky zabezpec¢enému prenosu soubori
reaguje certifikace na zvysenou poptavku po
bezpecnosti ve vyrobni lince. Navic ma R-50iA
ovérfovani uzivatele heslem, coz usnadriuje
spravu uzivatelskych skupin v terénu a zaroven
zabrariuje neopravnénému piistupu.
Kbenefittim nové fidici jednotky patii
irozsitena funkcnost pro snazsi vytvareni au-
tomatizac¢nich systému. Kli¢em k této funkci
je schopnost nového ovladace spoustét
samostatné skripty programovaciho jazyka
Python, které jsou oblibené pro systémovou
integraci. Pomoci ukazek Pythonu je snazsi
prizptisobit systém, jako je vystup dat béhem
provadéni programu, coZ zakaznikiim Setii
cenny ¢as i naklady na integraci. Kontrolér
R-50iA navic podporuje softwarové funkce
PLC, které vyhovuji mezinirodnim standar-
dtim, komunikuje signilové procesy v Sesti
rtznych jazycich, véetné Zebiicku a struktu-
rovaného textu, a Ize jej pouZit jako zakladni

prvek automatizovaného systému. Vzdalena
udrzba ze servisniho mista FANUC je mozna
pfipojenim chytrého telefonu k ovladaci
R-50iA. ZkuSeni servisni zastupci vyrobce
poskytnou rady ohledné nastaveni robota,
podminek alarmi i programt a zaroveri
chrani dtlezité informace zakaznik(i pomoci
vysoce davérnych a bezpec¢nych komunikac-
nich metod. m

Petr Kostolnik
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RIDICI SYSTEMY
ROBOTU, JEJICH
VYHODY A OMEZENI

Kromé hardwaru a konstrukcniho reSeni
robott je klicovym prvkem, ktery rozhoduje
o schopnostech téchto automatickych
mechanickych pomocnikt, pfedevsim fidici
systém - ,mozek" robotll, umoznujici jim
vnimat, planovat a provadét akce

v realném svéte.

idici systémy v sobé zahrnuji

a kombinuji Sirokou §kalu technologii

a hraji klicovou roli pfi vyvoji a aplikaci
robottl v riiznych priimyslovych odvétvich.
Komplexni souhrnny pohled na tuto problema-
tiku vysveétlujici v kostce aktualni zakladni
principy pfinesl nedavno Technologicky portal
Robotic.biz.

,MOZEK ROBOTU"

Typicky fidici systém robota se sklada z néko-
lika zakladnich soucasti, které alternuiji lidské
smysly a schopnosti, zahrmuji senzory, akéni
Cleny, ovladace i software a vzajemné spolu-
pracuji koordinovanym zptisobem, aby bylo
dosazeno pozadovaného chovani robota.

Senzory - jsou o€i a usi robota, které mu
poskytuji informace o prostiedi. Shromazduji
data o raznych aspektech okoli robota, jako
jsou poloha a orientace (kodéry a gyroskopy
méii polohu a orientaci robota v prostoru, coz
mu umoziuje urcit jeho polohu a sledovat jeho
pohyby), sily a tlaky (Cidla sily a tlaku detekuji
interakce prostfedi a umoziuji robotovi uchopit
predméty spravnou silou nebo se vyhybat
prekazkam), vidéni a dotyk (kamery a hmatové
senzory poskytuji vizualni a hmatové informa-
ce a umoznuji robotovi vnimat pfedmeéty, tvary
atextury).

Ak¢ni cleny - jsou svaly" robota odpoveédné
za jeho pohyb. Pfeménuji energii na fyzicky
pohyb a umoziuji robotovi provadét akee, jako
pohyby kloubti (motory a serva ovladaji rotaci

kloubti v rameni nebo manipulatoru, coz mu
umoziuje dosahnout, uchopit a manipulovat
s ptedméty), pohyb robota samotného (kola, pasy
nebo jind pohybova zafizeni umoziiuji robotovi
pohybovat se ve svém prostiedi a piemistovat se
zjednoho mista najiné), uchopeni a manipulace
(efektory na konci ramene robota mohou byt vy-
baveny pohony pro uchopeni predmétti, pouZiti
sily nebo provadéni specifickych tikol().

Ovladace - fidici jednotka funguje jako
+mozek" robota urceny pro analyzu dat ziska-
vanych ze senzord, rozhodovani a odesilani
piikazi akénim ¢lentim. Urcuje, jak ma robot
reagovat na své okoli, a provadi potiebné akce.
Nizko troviiové ovladani (regulatory) zvladaji
zakladni ovladani motoru a zajiStuji pfesné po-
hyby uréenych kloubti nebo aktudtorti. Rizeni
na vysoké tirovni koordinuje vice aktuatori
asenzorq, planuje sloZité pohyby a umoznuje
robotim pfizptisobovat se ménicim se prostte-
dim. Do fidicich jednotek robotti jsou stale vice
zaclefiovany algoritmy umelé inteligence (AI),
coZ umoznuje témto ,mozkim robotd” ucit se,
rozhodovat a autonomné provadét tikoly.

Software - poskytuje celkovy ramec pro
fidici systém robota, véetné komunikacnich
protokold, spravy dat a uZivatelskych rozhrani.
Integruje rizné hardwarové komponenty a fi-
dici algoritmy a zajiStuje, Ze robot pracuje jako
soudrzny a funkéni systém.

Operacni systémy v redlném Case zajistuji
efektivni planovani a spravu zdrojt pro fidici
ulohy v redlném case, a tim i véasné odezvy na

vstupy senzorti a povely akénich ¢lenti. Dalsi
vrstva, oznac¢ovand jako middleware, usnadiiu-
je komunikaci mezi softwarovymi komponen-
tami a umoziiuje bezproblémovou vyménu
dat i pfenos fidicich signl(. Posledni vrstvu

a soucast programového vybaveni robot(t mezi
strojem a ¢lovékem (operatorem) predstavuji
uzivatelska rozhrani, umoznujici lidem komu-
nikovat s robotem, nastavovat tikoly, monitoro-
vat vykon a upravovat parametry.

Interakce mezi témito zakladnimi kompo-
nentami umoziiuje robottim vnimat okoli,
rozhodovat se a provadét akce koordinovanym
zpusobem a plnit zamysleny tikol.

TYPY RIiDICiCH SYSTEMU ROBOTU

Ridici systémy Ize rozdélit do riiznych kategorii
na zakladé jejich tirovné autonomie a povahy
kol které vykondvaji. Vybér fidiciho systému
robota zavisi na konkrétnim tikolu, prostfedi
apozadované tirovni autonomie. Zakladni
béZné typy zahrnuji ¢tyti kategorie:

1. OVLADANI S OTEVRENOU SMYCKOU

Ridici systémy s otevienou smyckou spoléhaji
na piedem definované piikazy a ptedpokladaji
predvidatelné prosttedi, nepouzivaji zpétnou
vazbu z prostiedi robota k tipravé akci. Jsou
obvykle jednodussi na implementaci i levnéjsi,
coZ je jejich hlavni vihodou, ale kvtili nedostat-
ku zpétné vazby také méné presné a piizpui-
sobitelné ménicim se podminkam, takZe jsou
urceny pfedevsim pro pfedvidatelna prostfedi

FOTO: Shutterstock
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a opakujici se tikoly K typickym piikladim
fidicich systém s otevienou smyckou patii do-
pravnikové pasy, které se spoléhaji na pevnou
rychlost a smér za predpokladu, Ze predméty
na nich budou umistény ve spravnych pozicich
abudou se hladce pohybovat po dopravniku.

2. RIZENi S UZAVRENOU SMYCKOU

Ridici systémy s uzavienou smyckou obsahuji
zpétnovazebni mechanismy pro monitoro-
vani vykonu robota a provadéni nezbytnych
Gprav, coz umoziuje presnéjsi a adaptivnéjsi
chovani v dynamickém prostiedi. Senzory
méfi vystup robota a porovnavaji jej s poZado-
vanym vystupem a generuji chybovy signdl,
ktery pak fidici jednotka pouZije ke korekci
akci robota, sniZeni chyb a dosaZeni poZado-
vaného vysledku.

K jejich vyhodam patfi pfesnéjsi a spoleh-
livéjsi vykon, schopnost zvladnout i slozité
Ukoly a piizplisobivost ménicim se prostfedim
a porucham. VyZaduji vSak dalsi senzory a me-
chanismy zpétné vazby a jsou sloZité&jsi, pokud
jde o design a implementaci.

Piiklady ovladani v uzaviené smycce zahrnu-
jirobotické manipuldtory a autonomni vozidla.
Robotické manipulatory vyuzivaji zpétnou
vazbu z kloubovych kodérti a snimaci sily k za-
jisténi pfesného polohovani a fizenych pohybu.
Autonomni vozidla vyuzivaji rizné senzory
vcetné kamer, radaru a lidaru ke shromaZdovani
informaci o svém okoli v redlném ¢ase a podle
toho upravuji svou drahu.

3. REAKTIVNI KONTROLA

Reaktivni fidici systémy reaguji piimo na
senzorické vstupy, takZe jsou vhodné zejména
pro tkoly vyZadujici rychlé reflexy a pfizptiso-
beni se zménam v redlném Case. Tyto systémy
obvykle nemaji interni modely nebo planovaci
schopnosti, nicméné presto mohou dosahnout
komplexniho chovani reakci na okamzité
podnéty.

Priklady reaktivniho fizeni zahrmuji hlavné
roboty inspirované hmyzem a roboty zaloze-
né na reflexu. Roboty inspirované hmyzem
pouzivaji jednoduché senzory a reaktivni
fidici algoritmy k navigaci ve sloZitych pro-
stfedich a vyhybani se pfekaZzkam, zatimco
roboty na bazi reflexu reaguji na nahlé zmény
ve svém okoli (jako jsou nenadalé prekazky)
thybnymi akcemi. Rychlé doby odezvy
v piipadé téchto systémi je ¢ini vyhodné pro

Ridici jednotka
funguje jako ,,mozek"
robota a je urCena
pro analyzu dat ze
senzorti, rozhodovani
a odesilani pfikazu
akénim clentim.

reaktivni tikoly a také tam, kde je vyZadovana
vysoka pfizptisobivost nepfedvidatelnym
prostfedim. Maji ale i své nevyhody, hlavné
omezené moznosti planovani a rozhodovani.
Nejsou tedy vhodné pro tikoly vyZzadujici
dlouhodobé planovani nebo cilevédomé
chovani.

4. DELIBERATIVNi KONTROLA

Systémy deliberativni kontroly vyuzivaji interni
modely a planovaci algoritmy ke generovani
akci na vysoké trovni. Jsou vhodné pro slozZité
ukoly, které vyZaduji uvazovani, rozhodovani
adlouhodobé planovani a ¢asto zahrnuji opti-
malizacni techniky k dosaZeni cilti.

Nabizeji schopnost komplexniho planovani
arozhodovani, zvladaji i nejistotu a netiplné
informace a jsou vhodné pro dlouhodobé tikoly
a cilevédomé chovani. Jejich nevyhodou je vSak
vysoka vypocetni naro¢nost, protoze vyzaduji
presné interni modely a schopnosti planovani.
Nejsou obvykle tak zdatné v reakci na bezpro-
stfedni podnéty.

Piiklady zamémého fizeni zahmuji robotické
chirurgy vyuZivajici pftedoperacni planovani
azpétnou vazbu v redlném case k pfesnému
provadéni jemnych zakroki, ¢i autonomni prii-
zkumné roboty, které pouZzivaji interni mapy
aplanovadi algoritmy k navigaci v neznamych
prostiedich, shromazdovani dat a rozhodovani
osvécesté.m

Josef Valiska
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Roboticka chapadla a EOT efektory

MODULARNI RUKA ZVLADNE

(TEMER) TO, CO LIDSKA

Vyzkumnici z Massachusettského technologického institutu (MIT) vytvofili novou
vysoce presnou robotickou ruku, kterou je mozné i upgradovat. Jeji soucasti lze
vyrobit pomoci béZné pouzivanych technik.

rimarnim cilem védct bylo vytvofit
m flexibilni robotickou ruku, ktera
nevyzaduje zvlast sofistikované
a drahé komponenty, ale méla by byt
schopna provadét pokrocilejsi pohyby nez
klasicka roboticka chapadla zaloZena
vyhradné na tuhych materidlech, coz ¢asto
limituje dovednosti robotd v manipulaci
s pfedméty.

VétSina struktur pro robotické ruce, které
byly dosud vytvofeny a inspirovany biolo-
gickyma rukama, ma velmi sloZité konstruk-
ce obsahujici ¢etné pokrocilé komponenty,

€ Tuhéi mekké soutasti pouZité k vytvoreni
robotickeé ruky lze snadno vyrobit 3D
tiskem nebo laserovym Fezanim.

e Prsty byly schopny pevné uchopit ohebné
i tuhé pfedméty riznych tvari
a velikosti.

e Soucasti robotické ruky: (a) Konstrukce
prstu je zaloZena na lidskych kostech
ukazovacku. (b) Diametralné
magnetizovany magnet je umistén uvnitf
kloubu distalni falangy. (c) Deska snimace
Uhlu je instalovana uvnitf kloubu stfedniho
¢lanku.

coz komplikuje jejich masovou vyrobu.

,Obratnost obvykle vyZaduje vice ovlada-
¢, ale také vede k sofistikovanéjsi kon-
strukci mechanizmu a je drazsi na vyrobu
iadrzbu. Mékké materidly jsou schopny
zajistit bezpecnost pfti interakci s fyzickym
svétem, ale je téZké je modelovat," konstatu-
jiveédci z MIT.

Jimi navrZena hybridni roboticka ruka
kombinuje mékké hmoty a tuhé prvky. Je
zaloZena na modularni struktufe (obsahuje
vice stavebnich blokd, které Ize presku-
pit, aby bylo dosaZeno rtiznych pohyb1)

FOTO: Chao Liu/MIT
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Prototyp

robotické ruky
uspésné zvlada rizné
typy uchopti jako

lidske ruce.

umoznujici rychlou vyrobu a upgradovani.
PficemZ snimani je integrovano do pevnych
téles, coz umoznuje jednoduchy zptisob
odhadu pozice s vysokou citlivosti. Tato
modularni ruka miiZe byt lehce piizptiso-
bena k provadéni riiznych aplikaci, napt. je
umoznéno pfidat nebo odebrat prsty ¢i jinak
uspofadat jeji soucasti, aby bylo mozné
dosdahnout rizné typy uchopeni nebo zvysit
vykon v konkrétnich scénafich.

Podstatné je, Ze tuhé i mékké soucasti
pouZzité k vytvoreni této robotické ruky Ize

snadno vyrobit (prvky tvofici kostru ruky

Uhlovy senzor

DIP kloub

(@ PIP kloub

Kabelovy kanal

(c)

1ze vytisknout 3D tiskem), nebo jsou bézné
dostupné na trhu (magnety, senzory, kabely
atd.). K vytvoreni umélé kiZe, ktera obaluje
¢lanky mechanickych prstt, byl pouzit
silikon. Vyrobni proces je navrZen tak, aby
bylo mozné vyrobit celou ruku z levnych
materialt a efektivné ji sestavit.

Védci vytvofili prototyp robotické ruky
s péti prsty a pfedvedli, Ze ispésné zvlada
rizné typy tchopti kopirujici zptisob, jakym
uchopuji a drzi rizné predméty lidské ruce.
Prsty byly schopny pevné uchopit ohebné
ituhé pfedméty riznych tvart a velikosti,
napt. kelimek, kulaty plastovy krouZek nebo
psaci pero.

Ruka bude ddle vyvijena, aby se zlepSily
jeji schopnosti. Mohla by byt také integro-
vana s jinymi robotickymi koncetinami, coz
by pomohlo vytvofit Skalovatelné huma-
noidni roboty, ktefi jsou lepsi v manipulaci
s pfedméty. m

Petr Piikryl

Maly velky
silak HEPP

Nové elektrické paralelni chapadlo
HEPP firmy Festo feSi poZadavky
vétsi flexibility pfi uchopeni vice
obrobkii s prizptsobitelnymi
délkami zdvihu a uchopovacimi
silami.

Kompaktni design a schopnost pfesné
zvladat slozité pohyby jej predurcuji hlav-
né pro aplikace v elektronickém a labora-
tornim sektoru. Diky integrované piidrzné
brzdé na motoru je HEPP i skvélym feSe-
nim pro manipulaci s obrobkem ve stavu
e-stop. Dojde-li k vypadku napdjeni, brzda
pfidrzi prsty chapadla v poloze zabratiujici
padu a poskozeni obrobku.

VSestranny vykonny uchopovac je
nabizen ve tfech velikostech s uchopovaci
silou az 400 N a zdvihem 56 mm. Motor,
kodér a ovladac jsou integrovany do jediné
komponenty, neni potieba externi ovladac.
To je zvlasté dlilezité pro EOAT na kartéz-
skych a 6osych robotech, protoZe je tfeba
vést pouze napdjeci a komunikacni kabel.

HEPP Ize nastavit pro Sirokou $kalu ob-
robkt z hlediska velikosti a typu materialu
isily uchopeni. K dosaZeni vysokych ucho-
povacich sil je pouzito pfesné protibézné
vieteno schopné zvladnout vysoké nama-
hani, které udrzi spolehlivost polohovani
menS$inez 0,02 mm.

Pro pfipojeni do systémového prostfedi
PLC Ize volit mezi protokoly EtherCAT,
PROFINET, EtherNet/IP a Modbus, k dis-
pozici jsou i nezbytné funkéni bloky pro
integraci do firemniho prostfedi.

Pro nastaveni chapadla staci zadat para-
metry pro polohu, zdvih, rychlost, zrych-
leni a silu uchopeni a podle potieby lze
také definovat odezvu na pohyb a zptisob
manipulace s obrobky, véetné slozitych
vyrobnich procest. m
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Roboticka chapadla a EOT efektory

ZVEDNE MEKKE CHAPADLO
100KG ZAVAZI?

Korejsti vyzkumnici vytvorili unikatni mékkeé robotické
chapadlo, které napodobuje tkanou strukturu a v poméru
k vlastni hmotnosti dosahuje neuvéritelné zdvihové parametry.

0 Chapadlo s tkanou strukturou dokaze
zvednout vice nez 100 kg.

WEDV J ng | G ri PPE r e Ukdzka uchopeni hraci karty tloustky
" 0,15 mm.

9 Schéma chapadla s vazebni strukturou
tkaniny.

© M&kka chapadla na bézi tkaniny jsou
vyrabéna ve tfech méfitkach: velka
0®1,2m, stiednio @ 0,3m amala
o @ jen 55mm.

e Verze o priméru 1,2 m zveda papirovou
krabici s 5 kg mouky.

Playing Card (Thickness: -~ 0.15 mm)

ékka roboticka chapadla vyuzivajici v urcité druhy pfedmétt. Jejich nizka nosnost

m flexibilni materidly, jako je tkanina, U C h o p ovacs tka nou vsak komplikuje zvedani tézkych predmétti
apir nebo silikon, jsou zafizenim, 15 a Spatna stabilita uchopeni nese i pfi mirném

které umogﬁij e bezpeér:é ucilopoiénzi St ru kt urou d 0 ka ze vngj §im ndarazu riziko Etréty pfené%eného
. " L. . v. o .. v . - v v y . . . L
iuvolnovani pr‘edrnetu. Na IO.Zdll od b.ez.nyvc.tvl‘ uc h 1) p I t te y4 ke objektu. I\VIo‘\/y t}/pz rn?lfkeho f:hapadla, resp.
chapadel z tuhého materialu jsou flexibiln&jsi v d v , . konstrukéniho feSeni jeho vyroby, by mohl
abezpec¢néjsi. Jsou vhodna pro roboty p ream ety Na urovni tyto problémy pfekonat.
manipulujici s kfehkymi pfedméty nebo pro ” Védci z Vyzkumnych center inteligentni
logistickeé roboty, které pottebuji ptenaset tu h e h 0C h d pa d I.a . robotiky na Korejskych institutech védy

FOTO: KIST/KAIST
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a technologii KIST a KAIST vyvinuli mékky
uchopovac s tkanou strukturou materialu

o hmotnosti 130 gramt, ktery v§ak dokaze
uchopit pfedméty o vaze vice nez 100 kg.
Konven¢ni chapadla stejné hmotnosti zvlad-
nou nosnost maximalné 20 kg a chapadlo,
které dokaze zvednout stejnou vahu v pomé-
ru k vlastni hmotnosti, jako zminéna novinka,
by v konvenénim provedeni vazilo 100 kg.

Pro zvySeni nosnosti mékkého chapadla
pouzil vyzkumny tym novou strukturu
inspirovanou textilii, misto konvenéni
metody vyvoje novych materiali nebo vy-
ztuZeni konstrukce. Chapadlo navrhli tak,
aby umoznilo proplétat prouzky do tkané
struktury. Technika tkani, na niZ se védci
zameéfili, se pouZiva po staleti v odévech
nebo pramyslovych textiliich a spoc¢iva
v tésném propleteni jednotlivych niti, aby
vznikla pevna latka, ktera spolehlivé unese
itézké predméty.

Jako material pouzili tenky PET plast, ale da
se pry vyrobit také i z jinych materiald, jako
jenapf. pryz a smési, které maji elasticitu. To
umoznilo védctiim pfizptsobit chapadlo pro

takové primyslové aplikace, které vyzaduji
silny uchopovaci vykon, nebo pro rizna
prosttedi, jeZ musi odolat extrémnim pod-
minkam. Tajemstvi vykonovych parametr
spociva zejména ve zpusobu vyroby struktury
chapadla.

Roboticky mékky uchopovac vyvinuty
korejskym tymem vyuZiva levny plast, ktery
dokaZe uchopit predméty riznych tvarti
i hmotnosti, diky ¢emuZ je cenové vysoce
konkurenceschopny. Navic mtiZe byt cha-
padlo vyrobeno jednoduchym upevnénim
plastového pasku, takze vyrobni proces je do-
koncen za méné neZ 10 minut, coZ napomaha
ijeho snadné vymeéné a tdrzbé.

Uchopovac s tkanou strukturou md silné
stranky mékkého robota, ale dokaze uchopit
tézké predméty na tirovni tuhého chapadla.
MiiZe byt vyrabén v riiznych velikostech,
auchopit pfedmeéty od tenkych karet az po
kvétiny, takZe se ocekava, Ze bude pouZzit
v oblastech, jako je primysl, logistika a prace
vyzadujici mékka chapadla. m

Jan Tax

Zveda az ,, metrak”
na jehlach

Novy jehlovy chapac¢ Schmalz
udrZi velké porézni desky

z mékkého dreva o hmotnosti az
100 kg. Diky tomu je manipulace
i s takovymito objekty bezpecna
a ergonomicka.

Velké povrchy a pérovitost jsou pii rucni
manipulaci naro¢nou kombinaci vlastnos-
ti. Zatimco u vétSiny chapadel svého port-
folia se firma Schmalz spoléha na vakuum,
tentokrat vyuzila opa¢ny princip. Jehlovy
uchopovac vysune az 80 jehel v idedlnim
Ghlu a s optimalizovanym uspofadanim
hrott, aby bezpecné zvedl a prepravil
soucasti propustné pro vzduch, jako jsou
dfevovlaknité desky z mékkého dfeva.
Robustni a lehka hlinikova konstrukce

je modularni a 1ze ji individudlné konfi-
gurovat a pfizptisobit riiznym aplikacim
iformatiim obrobkt.

Vlastni uchopovac tvoti dva nebo ¢tyti
jehlové moduly (kazdy s protibéZnou
polohou hrottl), a pneumaticky ovladaci
systém vcetné bezpecnostniho modulu.
ProtoZe kazdy jednotlivy modul unese az
25 kg, celkoveé muiZe jehlovy uchopovac
zdvihat - v zavislosti na po¢tu modulti -
objekty o max. hmotnosti 50 nebo 100 kg
a od tloustky 20 mm. Vyrobce k novému
jehlovému chapadlu dodava i spojovaci
disk, ktery se hodi pro zkombinovani
chapadla s vakuovym manipuldtorem
JumbokErgo. Volitelné je k dispozici pfipoje-
ni k rychlovyménnému adaptéru nebo
fetézovému kladkostroji.

Pfi zapojeni tolika hrott1 je samoziejmé
nutné vénovat velkou pozornost i bez-
pecnosti: Chapadlo monitoruje, zda ma
pod jehlami obrobek, ale uvolnéni musi
operator dvakrat potvrdit, pfitom prepinaci
praporky vzdy ukazuji polohu kovovych
hrott.m
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Novinky

NOVY ROBOTICKY POMOCNIK
A SOFTWARE Z DILNY KUKA

Pod oznacenim KR Fortec uvedla na trh spolecnost Kuka nového

= ==V

priimyslového robota, ktery se svymi parametry fadi mezi jiz nabizené
modely rady KR Quantec a Fortec ultra.

ento nejnovejsi pramyslovy
vSestranny robot, ktery si klade za cil
poskytovat vysoky dynamicky vykon
pro dosaZeni kratSich ¢ast cykli, je az 0 700 kg
leh¢i nez jeho predchiidce. Ramena modelti
fady KR Force umoznuji dosah od 2800 do
3750 mm s max. uzite¢nym zatiZzenim
od 240 az do 500 kg. Podle vyrobce nabizi
vysokou vSestrannost s malymi naroky na
zastavbovou plochu a diky svému kompaktni-
mu tvaru v nejtézsi varianté je vhodny pro
ukoly, jako je napt. manipulace ¢i bodové
svafovani.

T VR T

MODULARNi KONCEPT SETRi NAKLADY

Vyvoj nového produktu KR Fortec byl zaméfen
na Setfeni zdrojti a dosaZeni nizsich celkovych
nakladii na vlastnictvi. A cestou, jak dosahnout
nizsi naklady pro zakazniky, byla v tomto pii-

Integrovany demo
rezim umoziuje
testovani funkci bez
skutecného robota.

i

padé zejména modularizace napii¢ modelovou
fadou, aby byla zajiSténa vysoka pfenositelnost
soucasti fady robottl. Firma uvadi, Ze modula-
rizace vede k niz$im nakladim na skladovani
nahradnich dilti a zdkaznici mohou rozsitit
pracovni prostor KR Fortec o linedmni jednot-

ku KL 4000, ktera je modulamé adaptabilni
vrozsahu 1,5 az 30 m. V piipadé, Ze budou chtit
na stejné linedrni jednotce pouZivat pfedchozi
model robota KR Fortec ultra, staci si vybrat
jednotku KL 5000 a mohou snadno pfizptisobo-
vat a kombinovat produkty tak, aby vyhovovaly
jejich individualnim pozadavkam.

FOTO: KUKA
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Novy KR Fortec ma dvé in-line zapésti pfe-
vzaté z modeli KR Quantec a KR Fortec ultra.
Zapeésti jsou ve standardni vybavé vodotésna
aprachotésna, robot miiZe pracovat v teplotnim
rozmezi 0 az 55 °C, ale k dispozici jsou i specidl-
ni slévarenské varianty pro drsnd a $pinava
pramyslova prostiedi.

Diky pouZiti jiz osvéd¢enych konceptti prii-
myslovych robotti vyZaduje novinka v provozu

minimalni adrzbu. Z toho vyplyva, Ze je spoleh-
livym faktorem ve vyrobé.

VIRTUALNi ROBOT ZJEDNODUSI
ZPROVOZNENi REALNEHO

Pocatkem tinora pfisla Kuka se svym novym
softwarem Kuka.MixedReality, ktery zivé
vizualizuje prostfedi robotickych bunék na
chytrych telefonech a tabletech. Jeho cilem

c Linearni jednotka KL 4000 umoZiiuje
rozsifit pracovni zonu nového robota
KR Force azna 30 m.

0 Diky novému softwaru Kuka.MixedReality
je uvadeéni robota do provozu rychlé
a bezpecné.

e Se softwarem mohou pracovat nejen
ti, ktefi jiz maji zkuSenosti prace
v automatizaci, ale i zacatecnici.

o Software Zivé vizualizuje prostiedi
robotickych bunék také na chytrych
telefonech.

je podle vyjadreni firmy podporovat rychlé,
bezpecné a intuitivni zavadéni a zprovoznova-
ni robot?1. Diky integrovanému demo reZimu
je moZné testovani funkci bez skute¢ného
robota.

Program se sklada z aplikace MixedReality
Assistant a technologického balicku MixedReali-
ty Safe, ktery je nainstalovan na fidicim systému
robota. To umoziiuje uZivatelim simulovat scé-
nafe ze svych smartphonti. S novym softwarem
mohou uZivatelé rychle detekovat a opravovat
chyby, coZ pomaha urychlit instalaci a zvysit
bezpecnost. Software miiZe napf. simulovat
pohyb robota pomoci virtudlniho chapadla
apredchazet piipadnym kolizim, které se objevi
v prostfedi rozsifené reality. Tim dokaze v¢as
zabranit a predejit poSkozeni kterékoliv ¢asti
robota v redlném prosttedi.

Software se snadno nastavuje i obsluhuje
avyuZzivat jej mohou zacate¢nici v automatizaci
izkuSeni operatofi. UZivatelé si na chytry telefon
nebo tablet nainstaluji bezplatnou aplikaci Mi-
xedReality Assistant z Apple App nebo Google
Play Store. Vechny relevantni informace o robo-
tu se prenaseji piimo do mobilniho koncového
zatizeni pfes WLAN router nebo pfistupovy bod
avizualneé se zobrazuji na mobilnim zafizeni.
Neni potieba zadny AR headset ani dal$i hard-
ware, sta¢i jednoduse nainstalovat technologic-
ky bali¢ek MixedReality Safe na fidici jednotku
robota jako zdroj dat. Pro pouZiti funkci Safe
také balicek SafeOperation.

Aplikace MixedReality Assistant graficky zob-
razuje viechny relevantni proménné pfimo na
robotu v redlném Case. Mezi né patii kartézské
nebo narusené monitorovaci prostory, bezpec-
nostni nastroje i nastrojové koule. UZivatelé
mohou také zobrazit odpovidajici konfiguracni
parametry prostort nebo nastrojti.

+Rozsifena nebo smiSend realita je téma
orientované na budoucnost, které nabizi slibné
prilezitosti v robotice. Kuka.MixedReality ¢ini in-
stalaci robota uzivatelsky privétivéjsi a bezpec-
néjsi, coz pfinasi vyhody zakaznikiim na vSech
arovnich zkuSenosti v oblasti automatizace,’
fekl Roland Ritter ze spolecnosti Kuka. m

Kamil Pittner
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Novinky

STROJOVE VIDENI UMOZNUJE
LEPSI DEPALETIZACI

Nové robotické rameno kalifornského vyrobce robotl Osaro pro kusové vychystavani
je diky strojovému uceni navrzeno specialné pro depaletizaci krabic riiznych velikosti
a tvarl ze standardnich palet.

saro se zameéfuje na inteligentni
m roboty se strojovym ucenim
aautomatizacni systémy pro

e-commerce skladové a plnici aplikace.
ProtoZe automatizovana depaletizace
jednotnych palet je k dispozici jiZ néjakou
dobu, jeji novy inteligentni roboticky systém
fesi stale Castéjsi scénaf v prijimacim doku:
palety naskladané s nepiedvidatelnou fadou
krabic a bali¢kti raznych tvart, velikosti
a hmotnosti balenych ve smr$tovaci folii.

Roboticky depaletiza¢ni systém vyuZiva
pokrocilé ucici se strojové vidéni a propra-
covany fidici software pro praci s rtiznymi
typy krabicovych obal umisténych na jedné
paleté pro aplikace typu goods-to-robot (G2R)
neboli zboZi-robot pro automatizované sklady.

Robot je vybaven proprietarnim softwarem
SightWorks pro vnimani, ktery mu umoziuje
rozpoznat a ispésné vybrat ze smiSenych palet
riizné poloZky. Diky strojovému vidéni dokdze
rozeznat riiznorodé a rizné poskladané krabice
na slozitych paletach, kdy identifikuje stfed,
rozméry, orientaci daného objektu a pfipadné
chybové stavy (napf. miru poskozeni). To mu
umoznuje detekovat nezadouci pfedméty
(identifikuje cizi objekty, jako jsou fezacky kra-
bic, nastroje a davkovace pasky), ale i poskoze-
né nebo konstrukéné nevyhovujici krabice, aby
se zabranilo riskantnimu vybéru. Nebo také

vycnivajici krabice, které jsou v definované
vzdalenosti za soufadnicemi palety. KdyZ robot
narazi na takovéto objekty, upozorni persondl,
aby umoznil ru¢ni odstranéni.

Systém vidéni s umélou inteligenci urcuje
za provozu pozici i tthly obalti, tzn., ktera
jsou nahote a méla by byt vybrana jako prvni,

Odolnost s certifikaci
IP67 mu umoziuje
pracovat i v opravdu
drsném prostredi.

a poté zvoli vhodny ndstroj na konci ramene,
aby tspésné uchopil kazdy balicek, aniz by
zasahoval do sousednich krabic. Proprietarni
technologie vymény nastrojii umoziuje robo-
tovi vybrat si rizné nastroje, aby vyhovovaly
specifickym potiebam.

Vision systém bézi lokdlné pro maximaliza-
ci vykonu, vysoce pfesné vnimani umoznuje
precizni vybéry méniciho se inventare za
chodu. Pro nové polozky robot nevyZaduje
zadnou registraci ani CAD soubory. Kamery,
které snimaji hloubku, pomdhaji inteligentné
vybirat a umistovat polozky a zarovern se
piizpasobuji ménicim se mixim produkta.

Software SightWorks
pro vnimani umoziiuje
robotu rozpoznat

a vybrat vhodné polozky
ze smisenych palet.

2]

Diky strojovému
vidéni dokaze rozeznat
riznorodé a riizné
poskladané krabice na
sloZitych paletach.

Pokrocilé neuronové sité se uci a zlepsuji

s kazdym vybérem, vybéry z kazdého nasa-
zeni (miliony ro¢né) jsou agregovany, aby se
zlepsil vykon celého systému. Ten se diky
rychlému tréninku a protokolovani fotosenzo-
ru neustale zdokonaluje.

Rameno umisténé na lizinach lze snadno
premistovat vysokozdviZznym vozikem, coZ
umoznuje vysokou flexibilitu systému, ktery
muzZe pfinést v priméru 40procentni Gsporu
naklada ve srovnani s manualni praci, pficemz
s piibyvajicimi sménami se tispory jesté
vyrazné zvysi. m

Petr Sedlicky
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Novinky

VYLEPSENI SPOLEHLIVYCH
A PRESNYCH MODELU RADY M-710i

Nejvétsi svétovy vyrobce primyslovych robotti FANUC predvedl vylepseny model
M-710iD/50M, ktery je prvni velkou revizi a aktualizaci populdrni fady robotu

M-710i za poslednich 17 let.

The NEW
M-710iD/50M

. : st
Plné uzavieny
design

-

.
s

Zvysena nosnost
arychlost

ada FANUC M-710i zahrnuje skupinu

pramyslovych robott navrZzenych

tak, aby zvladaly rtizné tkoly, od
montaze, manipulace s materialem, paletizace
az po svarovani apod. Tyto roboty jsou znamé
svou spolehlivosti a pfesnosti v primyslovém
prostfedi. Inovovany model M-710iD/50M ma
oproti svym piedchtidctim nékolik vyznam-
nych vylepSeni, véetné zvySené nosnosti,
vysSiho limitu zatiZzeni zapésti, zakiiveného
ramene J2 pro minimalizaci kolizi, vyrazného
zvysSeni tuhosti i odolnosti s certifikaci IP67.

Diky robustni konstrukci a vylepSenim

je novy robot podle vyrobce ptipraven zefek-
tivnit velké mnozstvi priimyslovych pro-
cest. FANUC M-710iD/50M nové generace
nabizi kromé dlouhého dosahu 2606 mm
také zvysSené uzite¢né zatiZeni (ze 45 na
50 kg) a vy$si nosnost zapésti. To znamena
vétsi maximalni hmotnost, kterou miize
zapésti robota zvladnout a kterd ovliviiuje
typy koncovych efektori a materiald, jeZ
muZe pouZit.

UZitecné zatizeni 50 kg

adosah 2606 mm

Zakfivené
rameno J2

@ Oproti svym predchiidcim ma novinka nékolik
vyznamnych vylepsSeni.

Q Zvysena tuhost v konstrukci znamena, Ze M-710iD/50M
nabizi jesté vyssi preciznost, presnost a efektivitu.

Nova iterace populdarniho robota se mtiZze
pochlubit také 20procentnim zvySenim
tuhosti, kterd v konstrukei znamen4, Ze robot
nabizi jesté vyssi preciznost a efektivitu
pro rizné ikoly véetné naro¢nych aplikaci
vyzadujici vysokou Groveri pfesnosti, jako
je montaz, manipulace s materidlem, pfenos
dildq, paletizace, svafovani aj.

Dal$im vyznamnym prvkem je zakfivena
konstrukce ramena robota. Specialni zakfive-
ny design ramene J2 zabranuje interferenci
s dily i pfislusenstvim a umoziiuje vyso-
kou pfistupnost a plynulejsi provoz kolem
objektt1, ¢imZ zlepSuje efektivitu pro tkoly
smértujici dopfedu. Toto konstrukéni vylepse-

Odolnost s certifikaci
IP67 mu umoziuje

pracovat i v opravdu
drsném prostredi.

ni umoziuje, Ze operace, jako je napf. montaz,
jsou pro robota efektivnéjsi.

Moderni, elegantni rameno robota neni jen
estetickym vylepSenim, ale také dokladem
o chytrém a na udrZbu nendro¢ném designu,
ktery zjednodusuje jeho nastaveni i pouZi-
vani. Diky vodeé a prachu odolnému designu
s pIné uzavienym ramenem a bez odkrytych
redukci je M-710iD/50M vybaven i pro velmi
naroc¢né podminky. Cely robot ma kryti IP67,
takZe je nejen dlisledné chranén proti prachu,
ale vydrzi dokonce i kratkodobé ponofeni do
vody do hloubky 1 metru, coZ znamena, Ze
muZe pracovat i v opravdu drsném pramyslo-
vém prostiedi.

Nejnovéjsi model M-710iD/50M tak nabizi
pramyslovym odvétvim adaptabilni a vykon-
né feSeni pro automatizaci slozitych tkolt
s vétsi presnosti a efektivitou, coz je vyznam-
ny skok ve schopnostech technologie pramys-
lové automatizace. m

Jan Tax
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MiSTO HUMANOIDA JEDNODUCHY
DOMACI POMOCNIK

Roboty v domacnosti jsou slibovany po cela desetileti,

ale s vyjimkou robotickych vysavact a zahradnich sekacek
se tam zatim moc neprosadily. Firma Hello Robot doufa,
Ze jeji reseni by to mohlo zménit.

yni firma pfedstavila nejnovéjsi
m generaci svého plné integrovaného
mobilniho robotického manipuldtoru
Stretch. Natahovani, které ma v nazvu, je jeho
klicovou schopnosti. Tvtrci se zaméfili na to,
aby dokazal délat uzitec¢né véci a zaroven byl
cenové dostupny, spolehlivy a rozsifitelny.
Zakladni design ziistava stejny jako pred-
chozi druha generace, ale obsahuje vyznam-
né upgrady. Hello Robot vidi svij roboticky
manipulator jako vSestranného domaciho
robota pro vSeobecné pouziti. Nadobi, pradlo,
zalévani rostlin, podavani véci apod., to
vSe je dilezité pro funkénost kazdé bézné
domacnosti. Stretch je inkluzivni robot.
Neni jen pro star$i nebo postizené lidi, firma
vytvofila robota, ktery mize byt prospésny
pro kazdého.
Vazi pouze 24,5 kg a vybava, ktera byla
u piedchozi verze jako op¢ni dopliky
(chapadlo, pocitac, senzory, software) je uz
nyni zahrnuta v cené. Navic ma o 2 kg vyS$si

Roboty Stretch
ukazaly, Ze hodné
véci lze délat pouze
s jednou rukou.

€ Dv& ramena robotil
Stretch si poradi
i s ustlanim postele.

€@ Manipulétor mé stabilni
zakladnu a vejde se do
mist, kam se vejde
Clovék.

o Stretch ma vylepsené
vnimani, které zajistuji
navigacni kamera na
rameni a hloubkova na
uchopovadi.

© Viestranny domaci
pomocnik dokaze i ote-
virat dvere.

nosnost. Mezi hlavni novinky tieti generace
patii systém DexWrist3 ve standardni vybave,
zvétSeny rozsah uchopovace, vylepSené
hlinikové teleskopické rameno, robustnéjsi
elektronika, vykonnéjsi fidici pocita¢ NUC 12,
pfistupovy bod WiFi umoziujici mj. manipu-
laci odkudkoli pomoci webového prohlizece
a také vylepSené vnimani. To zajistuji Siroko-
hla horni naviga¢ni RGB kamera a hloubkova
kamera Intel D405 RGBD na uchopovaci. Dale
Stretch disponuje obratnou teleoperac¢ni sa-
dou Dex Teleop Kit, ovladanim konecku prstili
a pozicovanim pomoci znacek ArUco véetné
rychlého pfipojeni nastroje.

Nejvétsi vyzvou pro zafizeni tohoto typu je
hardware, protoZe prace v domacnosti klade
velka omezeni na to, jaky druh hardwaru Ize
pouZzit. Je tak pravdépodobné, Ze humanoida
v domacnosti v dohledné dobé neuvidime,
protoZe by byl ve skute¢nosti nebezpecny. Do-
konce i ¢tyfnohy robot bude mit v domacim
prostiedi pravdépodobné potiZe. V Hello Ro-

FOTO: Hello Robot
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bot si toho byli védomi, proto ma manipulator
Stretch stabilni zakladnu a vejde se do mist,
kam se vejde ¢lovék. Mtize mit i podobny
pracovni prostor a diky designu je bezpecny
prolidi v jeho blizkosti. Nedokaze sice chodit
po schodech, ale da se vynést nahoru, vejde se
ido kufru auta.

Néktera videa Stretch 3 obsahuji dva roboty,
ktefi spolupracuji. Nejde sice jeSté o auto-
nomni fungovani, ale s dvojici jednodussich
robotl miZe ¢lovék (nebo dvojice lidi) tele-

operovat, jako by to byl ve skute¢nosti jediny
dvouruky robot, ktery (zcela zamérné) nema
nic spolecného s humanoidy.

~Snazime se ukazat, Ze existuje jina cesta,
nez je lidsky model. Lidé maji tendenci
premyslet o jiz existujicim feSeni: Mame dvé
ruce, takze jsou piesvédceni, Ze budou muset
mit dvé ruce i na svém robotovi. JenZe roboty
jako Stretch ukazaly, Ze hodné véci 1ze délat
pouze s jednou rukou, ale dvé paZze mohou
byt uzite¢né pro podstatnou podmnozinu

béznych tkold," vysvétluje Charlie Kemp, CTO
Hello Robot.

Se dvéma roboty Stretch jsou tak k dispozici
dvé ramena, ktera 1ze umistit podle potfeby. Je
to druh tzv. distribuované bimanudalni mani-
pulace na vyzadani, ktera sice pfidava trochu
na slozitosti, ale také fesi fadu problém,
prave pokud jde o praktickou domdci pracovni
napln. =

Jan Prikryl

HMC bude vyvijet LiDAR nové generace

Spolecnosti Kia a Hyundai Motor Company zahajily spolupraci s Korejskym institutem védy a techniky (KAIST),
aby vyvinuly novou generaci senzorti autonomniho fizeni.

pole¢na vyzkumna laboratof
S HMG-KAIST, ktera bude v sidle
korejské centraly KAIST zaméstnavat

na 30 vyzkumnych pracovnikd, se bude
zabyvat vyvojem senzorti LiDAR pro
pokrocila autonomni vozidla. Cilem tymu
vyzkumnik(i bude vyvijet vysoce vykonné
a kompaktni integrované senzory a nové
technologie detekce signdlu, které jsou
vzhledem k rostouci konkurenci na trhu
autonomniho fizeni naprostou nezbytnosti.
Integrované senzory budou vyuZivat tech-
nologii vyroby polovodict, jeZ rozsiii nabidku
funkdi, zmensi velikost systému LiDAR v porov-
nani s konvenc¢nimi feSenimi a zajisti cenovou
konkurenceschopnost diky sériové produkci
S vyuzitim procest vyroby polovodi¢t.
Soucasné senzory LiDAR méii vzdalenost
od objektti tak, Ze emituji svételny signal
améii dobu mezi vyslanim a vracenim odra-
Zeného signalu. Technologie detekce signdlu
nové generace s oznacenim FMCW (frekvenc-
né modulovana spojita vina) vSak detekuje

Snimek
mrakt bodu
pofizeny pomoci
senzoru.

vzdalenost tak, Ze emituje svételné viny
proménlivé frekvence a analyzuje frekvenc¢ni
posuv odraZeného svétla.

Uvedena technologie v porovnani se

Sumu, umoziiuje urcovat relativni rychlost
objekt1 a vylucuje ruseni vnéjsich zdroja
svétla (napt. slunec¢niho), a je tak vyhodnéj-
§i zejména za nepiiznivych klimatickych
podminek. m
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AUTONOMNI
ROBOT, KTERY SE
PRIZPUSOBUJE
PODMINKAM

Spolecnost Yaskawa prisla koncem roku
s fadou autonomnich robotti Motoman
série Next, které oznacuje jako prvni
adaptivni roboty, a s otevienou
automatizacni platformou

pro vytvareni reseni.

ada robot1 s autonomii se umi vého robota, coZ bylo v roce 1977, neustale pro dokonceni daného tikolu své vlastni
nejen sama rozhodovat, ale zaroven rostl v Japonsku pocet instalovanych usudky, které budou kalkulovat s faktory, jako
se dokaze piizptisobovat okolnimu pramyslovych robott diky pokroku v jejich je neurcity stav, tvar a velikost polozek, zmény
prostiedi. Této specifické autonomie roboty vykonovych parametrech, jako byly rychlost v pracovnim pofadi apod. Tyto zaleZitosti by
dosahuji tim, Ze samy kontroluji stav své pohybu a kapacita uzite¢ného zatiZeni, nyni mohly zvladat samotné roboty.
prace a dokoncuji ji zptisobem, ktery nejlépe a pokroku v aplika¢ni technologii. Nicméné Pét modelli fady Motoman Next nové gene-
odpovida dané situaci. Od doby, kdy Yaskawa  stdle zlistava mnoho neautomatizovanych race, které disponuji uZite¢nym zatiZenim
vyvinula prvniho plné elektrického priimyslo-  oblasti, kde je potfeba, aby pracovnici délali 4,7,10,20 a 35 kg, jsou podle vyrobce prvnimi

=" INSTRUKCE K PROVEDEN| UKOLU

e enen T )
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Snizeni hmotnosti
ramene

PROVEDENi UKOLU

AUTONOMNi RiDICi JEDNOTKA:
PLANOVANI POHYBU ZALOZENE NA ROZPOZNANi A USUDKU Optimilni reduktor
UKOL PREPLANOVAN, ABY SE PRIZPUSOBIL SITUACI, A PROVEDEN

e Rozpoznavani AnovanT
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Nejnovéjsi vysokorychlostni
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FOTO: Yaskawa
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MOTOMAN NEXT

Redefining Adaptive Robotic Automation

v sektoru pramyslovych robott, které nabizeji
autonomni adaptabilitu na prosttedi a jsou
schopny délat asudky.

Tyto modely byly vytvofeny pravé k auto-
matizaci neautomatizovanych oblasti a maji
za cil dokonc¢it tikoly optimalnim pochopenim
situace a vytvafenim tsudkii véetné plant.
Poskytuji také otevienou platformu, ktera za-

A

o AUTOMATIZOVANA OBLAST

hrnuje odborné znalosti zakaznik i partnert
Yaskawy pro vytvareni feSeni.

Roboticky manipulator robotli vyuZziva
optimalni motor pro zlepSeni schopnosti
sledovat pfikazy z ovladace, takze dosahuje
lepsi vykon a umoziuje digitalnimu dvojceti
robota minimalizovat rozdil mezi polohou
pfikdazanou ovladacem a skute¢nou polohou.

ADAPTIVNi

=

~ Nastaveno clovékem
»

Q .
g
"~ MOTOMAN NEXT

Oteviena platforma

YASKAWA i !

SPOLUTVORENi

@ P&t modelii fady Motoman Next
bylo vytvoreno k automatizaci
neautomatizovanych oblasti.

© Realizace autonomni adaptivity
prostFednictvim Fidici jednotky.

e Manipulator vyuZiva motor pro zlepseni
schopnosti sledovat pfikazy z ovladace.

o Roboty fady Next maji dokoncit tkoly
pochopenim situace a vytvarenim usudki
a pland.

Roboty maji za cil
dokoncit ukoly
optimalnim
pochopenim situace
a vytvarenim usudkii
vcetné planu.

Ovlada¢ ma kromeé fidici funkce samotného
robota i autonomni funkci, aby bylo mozné
rozpoznat okolni situaci a provadét zformulo-
vané planovani pohybu na zékladé posouzeni
prostiedi okoli a idajti o pozici okolnich
objektt1. Tyto tidaje ziskava z vestavénych
kamer a senzort1.

K tomuto tcelu byla vyvinuta nova
architektura, ktera k fidici funkci robota
doplnuje autonomni fidici jednotku a zajistuje
adaptivitu tim, Ze kontroluje stav samotného
tkolu a dokoncuje ho zptisobem adekvatnim
rozpoznané situaci. m

Petr Prikryl
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STIHLI LOGISTICTI SILACI

Na trh autonomnich mobilnich robotti (AMR) pfibyly nedavno hned dvé zajimavé
novinky v segmentu kompaktnich robotii s vysokou nosnosti urc¢enych
pro manipulaci téZkych nakladd.

rvni z nich pfedstavil ¢insky vyrobce
ForwardX Robotics v podobé
autonomniho mobilniho robota na

bazi vizualné navadéného feseni, a druhy
vzeSel z americké firmy Otto Motors.

AMR MAX 1500-L SLIM

Tato kompaktni, pouhych 245 mm vysoka
jednotka, byla navrZena pro skladovou logis-
tiku i vyrobni prostfedi a nabizi impozantni
nosnost 1500 kg. Podle vyrobce ForwardX

Odolna konstrukce

s robustnim
celokovovym télem

je schopna odolat
prachu i vodeé

v drsnych prostredich.

Robotics vynika novy AMR také v pres-

ném dokovani a zvedani. Diky technologii
pocitacového vidéni se dokaZe pfesné sladit
s pracovnimi stanicemi a dokovaci stanici

s dopravnikovymi pasy, coZ eliminuje potfe-
bu ru¢niho nastaveni.

Autonomni mobilni robot Max 1500-L
Slim je vybaven nejmodernéjsim inteli-
gentnim systémem detekce pfekazek, kte-
1y pokryva celych 360 stupiii a umoznuje
AMR navigovat ve slozitych prostfedich,

FOTO: ForwardX Robotics, Otto Motors
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prizptisobovat se ménicim se podminkam
a vyhybat se potencidlnim nebezpecim.
Jeho autonomni naviga¢ni schopnosti za-
jistuji bezpecné a efektivni fungovani bez
lidského zasahu i v oblastech s vysokym
provozem personalu.

Nejde vsak o jedinou novinku, ktera se
v posledni dobé objevila v této kategorii
zafizeni na trhu.

AMR OTTO 1200

Zhruba 10 let poté, co firma Otto Motors,
jeden z hlavnich vyrobcti mobilni mani-
pulacni techniky, predstavila prvni AMR
tézké tfidy pro manipulaci s materidlem,
uvadi nyni na trh mobilniho robota pro tizké
vyrobni prostory, ktery nabizi vysokou pro-
pustnost, rychlost i manévrovatelnost.

Model s oznacenim Otto 1200 byl vyvinu-
ty ve spolupraci se zakazniky na stovkach
nasazeni po celém svété. Vyrobce jej charak-
terizuje jako nejvykonnéjsiho kompaktniho,
vysoce vykonného mobilniho robota pro
stisnéné prostiedi, ktery dokaze bezpecné
premistit uZite¢né zatiZzeni az 1200 kg. Novy
AMR je vybaven patentovanou technologii
adaptivniho pole pro rychlé a bezpec¢né
manévrovani kolem lidi v tizkych prosto-
rech tam, kde je vysoka interakce ¢lovéka
arobota. Spliiuje tak pozadavky v oblasti
vykonu i propustnosti a zaroven zajisti, Ze
lidé budou v bezpedi.

Autonomni mobilni robot Otto 1200 ma
byt vhodny pro vSechny typy vyrobnich
prosttedi, ale jeho mala Sifka ho pfedurcuje
hlavné pro prostorové omezenou vyrobu.

OoTTO

Ma GzKky plidorys 1350 x 910 x 320 mm
amuze se pohybovat rychlosti az 1,5 m/s,
pficem?Z technologie adaptivniho pole mu
umoziuje pfizpusobit rychlost jizdy

o Mobilni robot ForwardX MAX 1500-L Slim
se vyznacuje uZite¢nym zatizenim 1500 kg
a kratkym profilem pouhych 245 mm.

© Autonomni mobilni robot Otto 1200
s vysokou propustnosti a manévrovatel-
nosti je urcen pro zké vyrobni
prostory.

Pro dokonalé vnimani okoli slouzi AMR
Otto i 3D kamery s prostorovym vidénim.

© O

Redeni rychlého pFistupu prostiednictvim
»Supliku” u robota Otto 1200 eliminuje
potfebu odstrariovat zatiZeni pro nahlou
udrzbu.

o Vykonny mobilni Otto 1200 dokaze
bezpecné premistit naklad o hmotnosti
az 1200 kg.

aktudlnim podminkam, napft. kolem odbo-
cek, kiiZzovatek, osob nebo i zafizeni.

Vyrobdi, ktefi buduji provozy na zelené
louce, mohou pfi navrhovani pro Otto 1200
uplatnit tizké ulicky, ¢imz Setfi cenné metry
nemovitosti. Ubrownfieldq, které jsou jiz tak
tésné a preplnéné, toto AMR stale maxima-
lizuje produktivitu. MiiZe dokonce pomoci
premeénit jednosmérné ulicky na dvoucestné.

Otto 1200 se vyznacuje odolnou konstruk-
ci s robustnim celokovovym télem navrZe-
nym pro kryti IP54, které je schopné odolat
prachu i vodeé v drsnych tovarnich prostre-
dich. Koncep¢ni feSeni rychlého pfistupu
prostfednictvim ,Supliku” eliminuje potfebu
odstrafiovat naklad pro nahlou tdrzbu,
kterou zvladne jedna osoba. m

Petr Sedlicky
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NOVY LESU PAN
ZE SKANDINAVIE

Svédsti konstruktéfi z Klastru lesnické technologie
(Skogstekniska Klustret) vytvofili prvni autonomni
stroj na svété pro lesnické operace. Je schopny sbirat
kmeny a manévrovat sloZitym terénem bez nutnosti

zasahu Clovéka.

ezpilotni elektrohydraulicky
B pohanény stroj je vyvijen od roku

2014 8védskou laboratofi Arctic
Off-Road Robotics Lab (AORO) a vysledkem je
platforma pro provozovani plné autonomnich
lesnickych téZebnich operaci a automatizaci
téchto tikold, tedy navigaci, rozpoznavani
objekt1, manipulaci s nimi a fizeni pohybu
robota sbirajiciho a odvazejiciho natezané
kmeny z lesa po tézbeé.

Obsluha lesnickych strojti je obtizna préce,
standardni stroje jsou v8ak vybaveny fidicimi
systémy, kde se kazdy stupen volnosti (DOF)

a funkce ovladaji individualné pomoci joystickt
atlacitek. SniZzenim potieby lidské prace maji
autonomni stroje potencial zvysit produktivitu
a snizit ndklady na pracovni silu a minimalizovat
dopad tézby dfeva na Zivotni prostfedi.

0D RUCNiIHO OVLADANI K AUTOMATIZACI
Automatizace lesnickych stroj je naro¢na
kvli sloZitosti lesniho prostfedi a dynamice
stroju. Jako slibna technologie se zdala ¢as-
tecnd automatizace, ktera odlehcuje obsluhu

stroje operatorem. Prvni pfiklady zahrnujici
radiem fizené stroje v§ak nesplnily ocekava-
ni pramyslu, protoZe pomoci standardnich
fidicich ptikazt s otevienou smyckou bylo
obtiZné je dalkoveé ovladat, proto se na trhu
neujaly. Pokracuje tak vyzkum prechodu

od ru¢niho ovladani takovych stroji k plné
automatizaci.

Vétsina relevantnich vyzkumnych projekt
vyuZziva standardni komercni stroje, které jsou
externé vybaveny dopliikovym hardwarem.
Ten jim umozZnuje autonomné navigovat,
rozpoznavat pfedméty a pouZivat mani-
pulator k provadéni riznych tkolt. V tsili

Dva exteroceptivni
senzory méri vztah
stroje k prostredi

a vnéjSim
objektim.

o automatizaci lesnickych operaci vak aZ

na vyjimky v podobé mensich robott dosud
nebyl predveden Zadny skutecny roboticky
stroj schopny vykonavat autonomni lesnicky
provoz.

AORO - PLNA AUTONOMIE

Platforma AORO pouZiva dva rizné vypocet-
ni systémy. Prvnim je Jetson AGX Xavier s OS
Linux pro vypocetné naro¢néjsi tikkoly vni-
mani a lokalizace. Vyuziva knihovny, nastroje

FOTO: Arctic Off-Road Robotics Lab
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a framework z opera¢niho systému robotti
(ROS) a nékteré programy Python. Ma také
dva exteroceptivni senzory pfimo pfipojené
pres USB, které méfi vztah stroje k prostredi
a vnéjsim objekttim. Pozici i orientaci stroje
popisuje GNSS se dvéma anténami, pfipojeny
k narodni siti pevnych referen¢nich stanic
(coZ je to podpurny systém satelitniho urco-
vani polohy §védského tifadu pro mapovani,
katastr a evidenci pozemki - Lantmadteriet),
umoziujici vysoce pfesné Cteni orientace

stroje vzhledem k absolutnimu severu.

V piedni ¢asti stroje je instalovana dol
smeéfujici stereo kamera, ktera mapuje ptidu
pred strojem.

K provozu vétsiny vnitfnich fidicich systé-
mt zafizeni a ke ¢teni senzort se pouziva UEI-
SIM firmy United Electronic Industries (UEI),
ktery ma odleh¢eny OS Linux a nainstalova-
nych nékolik I/0 karet pro vstupy ¢idel a fidici
vystupy. Tyto dva pocitace jsou propojeny
pres ethernet a komunikuji pfevazné pomoci

(1]

Plné autonomni platforma
zvlada lesnické tézebni
operace bez zasahu clovéka.

2]

Diky navigaci, rozpoznavani
objektti a manipulaci s nimi

vCetné fizeni pohybu robota
shira nafezané kmeny z lesa.

o

Automatizace vsech tkoll
vrcholi odvozem naloZenych
kment stromd.

Autonomni ,,drobecek” AORO
minimalizuje dopad tézby
dfeva na Zivotni prostredi.

UDP zprav. UDP je lehky protokol bez pfipo-
jeni nevyZadujici potvrzovaci mechanismy

a kontroly chyb jako protokol TCP/IP, které
mohou zavadeét latenci a zbytec¢nou slozitost
fidiciho systému v redlném case. Umoziuje
udrZovat vysokorychlostni komunikaci s niz-
kou latenci pro fidici algoritmy a software pro
vidéni a efektivné vyuzivat sitové zdroje mezi
pocitaci. m

Tomas Machovsky
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AUTOMATIZACE V AMERICKEM STYLU

Mezi stéZejni pravidelné prezentacni akce v oblasti automatizace a robotiky patfi
i americky veletrh AUTOMATE. Jeho letosni rocnik se kona od 6. do 9. kvétna
v Chicagu.

ak jako pro Evropu je tstfedni
udalosti v oblasti robotického

primyslu mnichovska automatica,
pro asijsky region tokijsky IREX nebo ¢insky
ITERS ¢i CRS (China Robot Show), je zejména
pro severoamericky kontinent veletrh
AUTOMATE. A ikdyZ jde o akci uré¢enou
primdrné pro americky trh, je obvykle arénou,
kde Casto premiérové uvadéji své produktové
i technologické novinky pfedni globalni
dodavatelé primyslové robotiky a automati-
zace.

Potfadatelem této prestizni konferen¢ni
avystavni akce je americka Asociace pro
pokrocilou automatizaci znama jako A3
(Association for Advancing Automation). Tato
nejvétsi severoamericka organizace tohoto
zamérfeni sdruzuje na 1200 firem aktivnich
v oblasti robotiky, umélé inteligence, strojové-

ho vidéni, zobrazovani, fizeni pohybu a souvi-
sejicich automatizac¢nich technologii.

0D START-UPU PO NEJVETSi VYROBCE
Ttidenni maraton desitek pfednasek doprova-
zi expozice vystavovatelli zahrnujici Sirokou
skalu firem, start-upt i zastupct nejvétsich
vyrobct robot a automatizac¢ni techniky.
Nabizeji mj. nejriznéjsi doplitkové sluzby
- \'4 y
K silne akcentovanym
) 4 (]

tematum veletrhu
I konference

WVn A4 1 4
bude patrit umela

inteligence.

ifadu pozoruhodnych inovac¢nich feSeni od
prumyslové vyroby a logistiky ptes zemédél-
ské aplikace aZ po medicinské vyuziti. Mezi
vystavovateli tak figuruji znacky jako FANUC,
Omron, KUKA, ABB, Epson, Yaskawa, Comau,
Staubli, Kawasaki, Universal Robots, Dobot,
Agilox, MiR, Schunk, OnRobot, Hiwin, Pilz,
Cognex, Keyence, Balluff, Beckhoff, Rockwell
Automation, Baumer, Heidenhain, Giidel,
Otto Motors aj.

Nebude chybét ani zastoupeni fady prestiz-
nich vyzkumnych instituci, jako CSAIL nebo
MIT, které zde budou prezentovat vysledky
svych projektt a spoluprace s priimyslovym
sektorem.

TEMATA HYBAJiCi DOBOU
Ustiedni tématem AUTOMATE jsou tradi¢né
roboty v jejich priimyslové podobé, automa-

FOTO: Association for Advancing Automation
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tizace, manipulace s materialem, konstrukéni
aintegrac¢ni robotika. Konkrétneé rozsifeni
dosahu pro 60sé roboty, modularita v navrhu
robotickych pracovnich bunék a technologie
robotickych koncovych efektorti ptizplisobe-
né pro specialni aplikace.

Dalsim z hlavnich témat budou koboty
aintegracni kolaborativni robotika (véetné
stale se rozsitujiciho spektra jejich aplikac¢ni-
ho nasazenii v segmentech, k nimz ptivodné
nebyly urceny, jako napf. obsluhy strojt,
svafovani apod.), ale i hodnoceni jejich rizik
a spoluprace s lidskym persondlem.

Silné zastoupeni budou mit letos také mo-
bilni roboty a jejich integrace do vyrobnich

alogistickych procest, logistika autonom-
nich mobilnich platforem, automatizace
dodavatelského fetézce a také problematika
bezpecnosti automatizace v fizeni pohybu
adopravé.

Kromé robott jako takovych a jejich mecha-
nického vybaveni bude v centru pozornosti
istrojové vidéni (zejména pokrocilé barevné
vidéni a aplikace), zobrazovani, kontrola
a souvisejici technologie, laserové méfici sys-
témy a rovnéz fizeni pohybu, motory, pohony
ajejich konstrukéni feSeni.

K neptehlédnutelnym a silné akcento-
vanym tématiim konference patii logicky
umeéla inteligence, jak dokumentuji i sekce

AI & Smart Automation, Machine Vision,
Imaging & Inspection. Zahrnuji mj. pfednas-
ky: Jak generativni Al proméni vyrobu,
Generativni Al v automatizaci, Jednoduché
chytré kamery pro umélou inteligenci

a Pramysl 4.0, Chytré tovarny s pocitaco-
vym vidénim fizenym 5G apod., ale také
vysoce aktudlni problematiku kyberbez-
pecnosti, ktera se stava pravé s rostou-

cim stupném automatizace a propojeni
vzajemné komunikujicich systému jednim
z kritickych faktorti moderni priimyslové
vyroby. m

Petr Kostolnik
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ROBOTY A Al NA HANNOVER MESSE

Automatizace se zapojenim nejmodernéjsich technologii jako kli¢ ke
konkurenceschopnému a udrzitelnému primyslu, ktery mize pomoci zachranit
Evropu pred deindustrializaci. To byl jeden z hlavnich moment( tinorové predveletrzni
ukazky nadchazejici akce Hannover Messe.

|-
. [
—

ak zdtraznil generdlni feditel pofadatel-
ské spolecnosti Deutsche Messe

Dr. Jochen Kockler, veletrh, ktery
probéhne ve dnech 22.aZ 26. dubna, je letos
dalezitéjsinez kdykoli diive, protoZe ekonomické
a politické prostedi je velmi nestabilni. Na Hanno-
ver Messe 2024 budou piedstaveny technologie
afteSeni, které umoziuji primyslu vyrabét
konkurenceschopné a udrzitelné, zejména pro
evropské podniky se tak veletrh mtiZe stat
klicovym férem proti hrozici deindustrializaci
Evropy. ReSeni spociva v souhfe automatizace,
digitalizace a elektrifikace v Siroké mezioborové
a preshranicni spolupraci. Jedna se o idealni
platformu pro ziskani informaci o aktudlnich
inastupuijicich trendech a vyménu nazorti na
souhru automatizace, digitalizace a elektrifikace.

Poradatelé hlasi letos ticast zhruba Ctyf tisic

vystavovatel(l. Mezi jiZ potvrzenymi figuruji
globalni technologicti giganti, jako napt. Bosch,

Dell Technologies, Google, Schneider Electric,
Siemens, Microsoft, SAP, Accenture, AWS,
Ericsson, Festo, Rittal, Schunk a mnoho dalSich.
Jejich plejadu dopliujii renomované vyzkumné
organizace jako Fraunhofer-Gesellschaft a Karls-

ruhe Institute of Technology (KIT) a pes 300 prti-

myslovych start-upt. Hannover Messe je jiz

fadu let stéZejni platformou digitalizace priimys-

Radu let je veletrh
stézejni platformou
digitalizace priimyslu,
nyni ji nastup Al
posouva na novou
urover.

Iy, kterou nyni nastup umélé inteligence (AI)
Pposouva na novou troven. Zefektivituje procesy
aumoznuje vytvafet nové hodnoty. Pomoci Al
mohou firmy zkratit dobu vyvoje a usetiit zdroje
aenergii. Generativni Al bude zfejmé uz v blizké
budoucnosti schopnainavrhovat stroje.

NENECHTE SI UJIT PRILEZITOST
Na veletrhu budou prezentovany i konkrétni
aplikace: roboty, které 1ze ovladat hlasem, stroje,
jez automaticky rozpoznavaji chyby, nebo systé-
my zkracujici prostoje diky prediktivni tidrzbé.
Specialni sekdi je letos Aplikacni park v hale 5
ve spolupraci s Némeckou robotickou asociaci
(DRV), kde si mohou navstévnici piiklady auto-
matizace zaloZené na robotice sami vyzkouset,
nebo vidét v akci tfeba autonomni dopravni
systémy bez fidice.

Napfiklad spole¢nost Kuka bude demonstro-
vat, jak mtize Al v budoucnu zjednodusit pro-

FOTO: Deutsche Messe, TMP
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gramovani a podpofit tvorbu programovaciho
kédu (pomoci chatbotu Microsoft Copilot), aby
co nejvice usnadnila firmam pfistup k automati-
zaci. AT by méla doplnit klasické programovani,
které se nyni provadi prostfednictvim pendan-
tu, zadavanim textu nebo hlasovymi pokyny. Al
tak pfimo vytvoii kod k naprogramovani robota
pro prislusny tikol.

Zimmer Group predstavi kompaktni flexibilni
robotickou buriku ZiMo pro nenakladnou a ne-
komplikovanou automatizaci procesti pro malé,
stfedni a ¢asto se ménici velikosti davek. Pfitom
nezavisle na tom, zda se zabyvaji poloautoma-
tickymi (spoluprace ¢lovék-kobot) nebo plné
automatizovanymi vyrobnimi procesy. ZiMo
Ize integrovat bez jakékoli sloZité konfigurace
akuvedeni do provozu nejsou vyZadovany zad-
né znalosti programovani, coZ Setii ¢as i zdroje.

Fraunhofertiv Gistav pro mechatroniku
(IEM) bude prezentovat testovaci pracovisté

s kolaborativnim robotem a strojovym vidénim
s podporou Al Toto ultra vSestranné feSeni
kombinuje kolaborativni robotiku, analyzu
obrazu zaloZenou na umélé inteligenci a plat-
formé IoT

Svou expozici bude mit na veletrhu i Blue
Danube Robotics, tviirce patentovaného bez-
pecnostniho ochranného systému Airskin, coz
je robustni, na tlak citlivy povrch, ktery se ptimo
montuje na standardni priimyslové roboty, aby
znich u¢inil do zna¢né miry kolaborativni.

Registrace pro vstupenky

Pro zajemce o navstévu veletrhu budou
na strankach www.roboticjournal.cz

nebo www.techmagazin.cz pfipraveny ve
spolupraci se zastoupenim Deutsche Messe
vstupenky zdarma.

ZASTOUPENA BUDE | KONKURENCE Z ASIE
Nelze si nev§imnout také vyrazného zastou-
peni robotiky asijské provenience, ktera se
agilné snazi etablovat na evropském trhu.
Kromé tradi¢nich japonskych znac¢ek mezi
nimi nové dominuji hlavné ¢inské firmy, jako
napt. Sanghajska Elite Robotics, povazZovana za
vyrobce s nejvyssi mirou nezavislého vyzku-
mu v Cing, ktera v Hannoveru predstavi své
nejnovejsi koboty fady CS zaloZené na nové
softwarové a hardwarové infrastruktufe a zcela
pfepracovaném uzivatelském rozhrani. Nebo
firma JAKA, ktera se stala jednim z uznava-
nych vyrobct v oblasti kolaborativni robotiky,
vyrobé AMR a chytrych vysokozdviznych
vozika Oasis. Své nejnovéjsi koboty piedstavi
ikorejska Rainbow Robotics, zndma mj. i svym
humanoidnim robotem Hubo. m

Josef Valiska
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RASISMUS UZ 1 U ROBOTU?

Proc je tolik robott bilych? Odpovéd na tuto

otazku se pokusil ziskat Mark Paterson
z informacniho serveru The Conversation.

oboty se jiz pouzivaji k pomoci
m lidem s autistickym spektrem,
détem se specidalnimi potfebami
i pacienttim po cévni mozkové piithodé,
ktefi potiebuji fyzickou rehabilitaci. Cilem
oboru zvaného socialné asistencni robotika
je vytvofit stroje, které nejlépe pomohou
lidem, aby si pomohli sami, schopné
interakce se stale rozmanitéjsimi skupinami
lidi. Spolu s tim se ale zacaly objevovat
u socialnich robott, ktefi maji fyzicka téla

ReSenim neni
zapouzdrit stroje do
~politicky a genderové
korektniho" hnédého
nebo cerného

plastu.

vytvofend podle neohroZujicich verzi lidi
nebo zvifat, i problémy rasové a genderové
predpojatosti - a to nejen v algoritmech
umeélé inteligence (AI) a datech pouZiva-
nych k trénovani velkych jazykovych
modeld, jako je ChatGPT.

Tyto roboty nevypadaji dokonale jako
lidé a nekomunikuji s nimi zptsobem,
ktery odrazi i zakladni aspekty rozmani-
tosti spole¢nosti. Napfiklad po¢ty diagnéz
autismu u barevnych déti jsou v USA

FOTO: University of Hertfordshire
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vy$8i neZ u bilych, a pro mnoho z téchto
déti by pry mohla interakce s roboty, jako
experimentalni Kaspar, ur€eny k interakci
s détmi s autismem, ktery gumovou kzi
pripomina bilého clovéka, byt problema-
ti¢téjsi nez pro jejich bélosské vrstevniky.

A proc¢ jsou roboti Nao, Pepper nebo iCub
vyuzivani ve §koldch a muzeich odéni do
lesklého bilého plastu? Technologicky etik
Stephen Cave a vyzkumnik v oblasti védec-
ké komunikace Kanta Dihal diskutuji v The
Whiteness of Al (tedy néco jako ,bélosstvi
AI") o rasové zaujatosti v Al a robotice
a v§imaji si pfevahy online obrazka robott
s bilymi povrchy.

Jednim z problémdti je, Ze vétSina jiz
existujicich ,socidlnich” robotd neni
vyvinuta od nuly, ale prosté zakoupena
laboratofemi pro projekty, pfizptiso-
bena zakazkovym softwarem a nékdy
integrovana s jinymi technologiemi,
jako jsou robotické ruce nebo ktize.
Robotické tymy jsou proto omezeny
volbami designu, které provedli ptivodni
Vvyvojafi, a pravé ty maji tendenci
sledovat klinicky cisty vzhled s lesklym
bilym plastem - podobné jako u jinych
technologickych produktt, jako je napf.
originalni iPod.

@ Robotek Kaspar mé poméhat détem
s autismem, misto toho mu hrozi, Ze
bude celit nafcenim z rasismu.

© Vyukové robotky DARwin-OP existuji
samoziejmé i v bilé varianté...

V knize antropolozky Lucy Suchmanové
o interakci ¢lovék-stroj, aktualizované kapi-
tolami o robotice, se pojednava o ,kulturni
imaginaci” toho, jak maji roboty vypadat,
ataje urobotli odvozena hlavné ze svéta
sci-fi. Tato ,kulturni imaginace”, ktera
zakotvuje roboty jako bilé (a spiSe Zenského
pohlavi), saha az do evropského starovéku
spolu s explozi romanti a film® na vrcholu
prumyslové moderny.

Prakticky od prvni zminky o slové
.android” v romanu Auguste Villiers de
I'Isle-Adam s ndzvem ,Budouci predvecer”
z roku 1886, zavedeni slova ,robot” ve hie
Karla Capka ,R.UR" z roku 1920 a sexua-
lizovaného robota Maria v romanu They
von Harbou nazvaného ,Metropolis” z roku
1925 (a hlavné slavném stejnojmenném
filmu jejiho manZela Fritze Langa z roku
1927), byly fiktivni roboty rychle feminizo-
vany a servilni.

Archetyp této kulturni imaginace lezi moz-
nauz ve starém Rimé, kde baseni v Ovidiovych

,Proménach” (8 n. L.) popisuje sochu Galatey
ze snéhobilé slonoviny, do které se zamiluje
jeji tvlirce Pygmalion, modli se k Afrodité,
aby Galatea oZila, a jeho pfani je splnéno. Ale
mimo japonskych etnicky asijsky vypadaji-
cich robott (které maji tendenci nasledovat
podfizeny Zensky genderovy stereotyp) jsou
navrzené jako nebilé pomérné vzacnou vy-
jimkou - a feSenim neni jednodus$e zapouzdfit
stroje do ,politicky a genderoveé korektniho”
hnédého nebo ¢erného plastu.

Jdei o to, jak lidé komunikuji s ostatni-
mi prostfednictvim gest, vyrazt a voka-
lizace a jak se tato komunikace li§i mezi
kulturami. V takovém piipadé je jedna
véc, aby vzhled robott odrazel rozmani-
tost lidi, ale ve hte je i diverzifikace forem
interakce. S tim, Ze roboty budou méné
univerzalni bilé a Zenské, mohou socidl-
ni védci, interakéni designéfi a inZenyti
spolupracovat, aby jim dali vice mezikul-
turni citlivosti napf. v gestech a dotecich.
Interakce mezi clovékem a robotem pak
bude méné problematicka, zejména pro
lidi, ktefi potfebuji pomoc od novych dru-
ht socidlné pomdahajicich robotd, konsta-
tuje Mark Paterson. m

Josef Valiska
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TRANSFORMUJICi SE MORPHOBOT

Kalifornska technologicka univerzita (Caltech) predstavila svého Morphobota
pro vyhledavani, zachranu a dorucovani, ktery nyni dostava sanci na praci doslova
z jiného svéta. Terénniho robota M4 vyviji pro misi NASA na Mars.

unikatniho multitalentového transfor-

mujiciho se robota, ktery dokaZze jezdit
ilétat a délat osm permutaci pohybi prostied-
nictvim kombinace svych dovednosti. Na
Caltechu jej vyvijeji jako projekt nazvany
Multi-Modal Mobility Morphobot (neboli M4) na
platformé NVIDIA Jetson pro okrajovou umeélou
inteligenci a robotiku.

Robot je navrzen pro rizné pozadavKky misi
v oblasti patrani a zachrany, napt. kdyZ neni
mozné proniknout do nebezpec¢nych oblasti,
jako jsou poZarni zony. MiiZe jezdit po zemi
nebo létat a provadét priizkum, aby vyhod-
notil situaci pomoci svych kamer a senzort.

To miiZe byt zajimava Sance pro zachranafe,
protoze dron muiZe pfistat v bezpecné oblasti
apoté vjet po zemi do urcené cilové destinace.

Podobné se tym Caltechu snazi prostted-
nictvim M4 feSit komplikace tradi¢nich dront
pro doruc¢ovani, protoZe nikdo nechce, aby mu
zbezpec¢nostnich diivodi pfistavaly pobliZ
domova nebo firmy. M4 muiZe pfistat nékde
izolovaneé od lidi a pak dokon¢it dodavku
pozemni cestou, coZ z néj ¢ini bezpecnéjsi
variantu. MiiZe také létat do mist, kam by se
dodavky béznymi vozidly mohly dostat jen
obtizné, nebo kde nelze dorucovaci sluzby
viibec nabizet.

Aktualné je M4 schopen cestovat rychlosti
aZ 65 km/h a jeho baterie vydrZi zhruba ptil
hodiny.

Pocatecni vyzkum Morphobota financo-
vala univerzita a NASA, dalsi fazi pak i Jet
Propulsion Lab, ktera jej dale rozvijela. Jeji
verze M42 je nyni ve vyvoji jako kandidat na
Mars Rover v NASA, kde jiz probihaji testy na
transformaci pfi pfistani. m

V yzkumnici uz pied ¢asem piedstavili

Scott Martin

c Morphobot je schopen cestovat po zemi
rychlosti aZz 65 km/h.

Q V pfipadé potieby sklopi kola do
horizontalni polohy.

o Kola se zméni v rotory a z M4 se stava
kvadrokoptéra.

FOTO: Caltech
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Roboty se uci kopirovanim lidi

Kromé vozidel vyviji Toyota také roboty. Nyni je zkousi naucit se diky generativni Al provadét
domaci prace na zakladé pozorovani lidi pfi této Cinnosti.

Zametaci chovani se
robot naucil sledovanim
zaznamu osoby teleope-

rujici roboticka ramena

s kostétem
a lopatkou.

Vétsina robott1 zvladne jen pfedem naprogra-
mované rutiny, nezvladnou ale prace vyzadu-
jici adaptaci, improvizaci a flexibilitu.
Dramaticka vylepSeni viditelna u chat-
botti s Al za posledni rok podnitila védce
ktivaze, zda by podobné vysledky mohly byt
dosazitelné i v jejich oboru. Algoritmy, které
vyuzivaji chatboty a generatory obrazkd, jiz
pomdhaji robottim ucit se efektivnéji.
Vyzkumnici Toyoty vyvinuli systém strojo-
vého uceni zvany diftizni politika, ktery je
podobny tém, jeZ pohanéji nékteré genera-
tory obrazk Al, aby robot na zakladé mnoha
moznosti a zdrojt dat pfiSel se spravnou akci.

Tento pfistup se snazi kombinovat s jazyko-
vymi modely, které jsou zakladem ChatGPT
a dalSich systému Al s cilem umoznit, aby se
roboty naucily, jak provadét tikoly sledo-

vanim videi. Jazykové modely obsahuji
informace o fyzickém svété a pomahaji
robotiim pochopit objekty pfed nimi a jak je
lze pouZit. m

Automatizace v sushi byznysu

Japonsky vyrobce sushi robott Autec uvedLl na trh robota na vyrobu maki.

Stroj ASM890A vyrabi vysoce kvalitni ryZové platy rtizné tloustky i velikosti pro sushi rolky,

burritos, pizzy, tacos a dalSich.

Cilem valeckt robota je napodobit kvalitu
ryZového obsahu vytvoreného sushi $éfku-
chafem s idedlnim pomérem vzduchu a ryze.
Zatizeni obsahuje i novy LCD displej, ktery
umoziuje uzivateli pfizptisobit formovani

a baleni roli pomoci snadno srozumitelnych
grafickych piktogram?i.

Autec ptivodné debutoval v roce 1962
jako vyrobce audio zafizeni, ale za posled-
nich 40 let se zaméfil na sushi roboty, aby
pomohl restaura¢nimu primyslu, ktery
se stdle vice potyka s vy$$imi naklady na
produkty i pracovni silu.

Poté, co v zameéstnanecké soutézi v 80. le-
tech firma vytvofila vyrobnik na sushi jako
détskou hracku, Autec v roce 1984 spojil své
zkuSenosti z vyroby elektroniky s roboti-
kou a vyvinul prvni automaticky vyrobnik
sushi pro domaci pouZiti na svété ASM50
Nigirikko. Vyrobce si klade za cil zvysit
efektivitu podnikani a zjednodusit provoz

pfi zachovani tirovné autenticity pfi vyrobé
sushi. Aktualné nabizi nékolik typt robott,

ktefi pomdhaji restauracim s jeho vyrobou,

znichZ ASM890A piedstavuje nejnovéjsi
pfirtstek do portfolia automatickych strojti
na tradi¢ni japonské delikatesy. m
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ZAVRATI Z VYSEK URCITE NETRPI

Izraelska firma Skyline Robotics, ktera vytvofrila unikatni platformu Ozmo, prvni
automatizovany systém na cisténi oken ve vyskach, ziskala v Japonsku klicovy patent
pro automatizaci prace s pouzitim robotickych ramen na fasadach.

S dosahem ramene
1,1 mje robot schopen

obot Ozmo kombinuje
Al, strojové uceni
a pocitacové vidéni

s pokrocilou robotikou a senzory,
které byly komplexné ovéfeny v riznych
prumyslovych odvétvich, coz mu umoznuje
provadét bezpec¢né myti oken az tfikrat
rychleji nez lidé. Po Singapuru se firma nyni
chysta nabizet své sluzby pfi ¢isténi oken
japonskych mrakodrapti.

Zatimco rucni ¢isténi prosklené fasady
muZe vyzadovat tfi az ¢tyfi lidi, pro Ozmo
staci jedna osoba na stfesSe, ktera ovlada plo-
Sinu, zdroje energie, vody a jefab, aby se mohl

Cistit i velmi komplexni
tvary fasad.

autonomné postarat o skle-
néné vyplné sam. Software
je zameéfen na viceproménna
venkovni prosttedi vyZadujici spe-
cifickou udrzbu. DokaZe mapovat povrch
budovy v redlném case, neustale se pfizptiso-
bovat a upravovat cestu ¢isténi pro maximalni
pokrytiitucinnost ¢isténi.

Senzory robotického ramena, které mané-
vruje nad fasddou, poméahaji detekovat typ
povrchu a pozadovany stupen ¢iSténi. Data
analyzuje ,mozek" robota a poskytuje mu
detailni pfehled o okoli, pficemz Al umozZnuje
porozumét strukture fasady a identifiko-

vat prekazky. Algoritmy strojového uceni
umoznuji robotovi ucit se z kazdé zkusenosti,
optimalizovat cestu i techniku a zlepSovat
ucinnost Cisténi. m

FOTO: Kuka
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FOTO: Anyware Robotics, MightyFly, Richard Desatnik

Nakladni drony pro dorucovaci mise

Hybridni cargo dron firmy MightyFly byl vybran jednotkou vyvijejici
technologie amerického letectva AFWERX pro dalSi vyvoj souvisejici s jeho

autonomnim letadlem eVTOL.

Firma MightyFly ziskala kontrakt v hodnoté
1,25 mil. dolarti v rdmci programu US Air
Force’s Small Business Innovation Research
(SBIR). Jejim trumfem je pIné automati-
zované fungovani hybridniho nakladniho
eVTOL, ktery je schopen nakladat, vykladat
i dopravovat naklad autonomné.

K automatickému sbirani nakladu ze zemé
ajeho uloZeni do nakladového prostoru
vyuziva nakladaci mechanismus. Po pfistani
zatizeni bezpecné ulozi baliky k vyzvednuti
bez lidského zdsahu, coz zjednodusuje
a urychluje proces manipulace s nakladem.
Autonomni systém fizeni zatéZe nabizi

automatizaci, efektivitu i isporu naklad
aumoznuje letadlim MightyFly tfeti gene-
race MF100 poskytovat z bodu A do bodu B
dorucovacdi sluzby, které jsou rychlejsi,
efektivnéjsi a hospodarnéjsi nez stavajici
expresni logistické sluzby.

Dron o rozmeérech 4 x 5 m je vybaven
nakladovym prostorem pro 96 malych ba-
lickt USPS, ma uZite¢né zatiZzeni 45 kg, dolet
965 km a maximalni rychlost 240 km/h.
Pozemni pfedavaci stanice by méla zabirat
plochu odpovidajici dvéma mistiim pro auta.
MightyFly ma dokoncit vyrobu svého letadla
tfeti generace koncem tohoto roku. m

Pravéci tvorové inspiruji robotiku

Matka priroda se uz mockrat stala inspiraci pro robotické technologie,
tentokrat se vSak vzorem stal podivuhodny tvor z hluboké minulosti:
pleurocystitida, morské stvoreni, které Zilo asi pred 500 mil. let.

Vyzkumnici z Carnegie Mellon University ve
spolupraci s paleontology vytvofili unikat-
niho mékkého robota zaloZeného na bionice
prehistorickych tvort. Pfistup oznacovany
jako paleobionika ma potencial prohloubit

nase chapani biomechaniky a pohybti mék-
kych robotti.

Mnoho Zivocicht bylo velmi tispésnych
po miliony let, a dvod, proc vymieli, nebyla
chyba v jejich biologii, ale tfeba masivni
zmeéna zivotniho prosttedi.

Vyzkumny tym zacal s fosiliemi pleu-
rocystitid, které jsou pfibuzné motskym
hvézdicim a jeZovkam, ale mély svalnaty
stonek v podobé jakéhosi ocasu, ktery slou-
Zil k pohybu. CT skeny a pocitacové simulace
naznacily, jakym zptsobem mohl ,zametaci”
pohyb témto zvifatim pomoci klouzat po
dné oceanu, piicemz delsi stonek je mohl
zrychlit, aniz by vyZadovaly vice energie.
Tyto podvodni mékké roboty mohou
v budoucnu pomoci napt. pfi geologickém
pruzkumu nebo opravé strojii pod vodou. m

Pomocnik
pro vykladani
kamionti

TéZka prace, ktera byla tradicné na
bedrech fidi¢l a zavoznikt, mize byt
zaleZitosti robotd. Firma Anyware
Robotics predvedla své robotické
rameno Pixmo pro vykladani
kontejnerdi a kamiondi.

Robot, prezentovany na veletrhu MODEX
2024 v americké Atlanté, je ur¢en pro
nasazeni v prekladacich zafizenich, provo-
zech cross-dok, v distribu¢nich centrech
apod. MiiZe autonomné vykladat krabice

z kamionti bezpecnéji, levnéji, spolehlivéji
arychleji neZ manudlni metody, a tim sniZit
Urazovost a zlepsit propustnost logistickych
operaci.

Pixmo kombinuje zdkladnu autonomniho
mobilniho robota (AMR), rameno kobota
se Sesti stupni volnosti, vakuovy koncovy
efektor pro manipulaci s krabicemi a strojové
vidéni s AL Diky mobilni zakladné s ptidory-
sem bézné palety se miiZe pohybovat jakym-
koli smérem (jak v kontejneru, tak vné), aby
vytvofil nejlep$i manipula¢ni polohu pro své
rameno se snimanim sily.

Softwarovy bali¢ek Al kombinuje algo-
ritmy vnimani, planovani pohybu zaloZené
na uceni a systém generovani dat pro stro-
jové uceni a Skoleni AL Pixmo Ize nasadit
na misté, upravovat a ucit se za béhu bez
softwarové integrace nebo zmén infrastruk-
tury béhem nékolika dni. Robot dokaze
rozpoznat SKU, orientaci krabice, jeji velikost
istav azvladnei ty, které se béhem pfepravy
posunuly. m
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Showroom pro zazitky v kuchyni

Britska firma Moley Robotics otevrela v centru Londyna prvni pfedvadéci misto s luxusnimi kuchynskymi roboty
na svété, které ma prinést revoluci do kulinarského prostredi.

Novy showroom, ktery je navrzeny tak, aby umoziuje vérné replikovat recepty z roz-
poskytoval interaktivni zaZitek a predvadél sahlé knihovny $éfkuchaiti ovéncenych
pokrocilé moznosti kuchyni, pfedstavuje michelinskymi hvézdami. Ramena robott
vyznamny milnik ve spojeni technologie, provadeéji kazdy kol od jemného michani
gastronomie a budoucnosti automatizované- az po presné kofenéni s irovni dovednosti
ho vafeni. a obratnosti, ktera byla dfive vyhrazena
Systém robotickych pazi v kombinaci tém nejdokonalejsim kuchaiftim. Roboticka
s pokroky v robotice a umélé inteligenci kuchyné Moley ma uspokojit Sirokou Skalu

kulinafskych preferenci i dietnich potfeb.
Nepredstavuje jen produkt, ale budouc-
nost, kde technologie povznasi kulinarské
zazitky. Bez problémt se integruje do
modernich kuchytiskych prostor, nabizi
uzivatelsky piivétivé rozhrani, moznost
prizplisobit recepty i systém individualnim
preferencim. m

Hybridni dron s proudovym motorem

Nejrychlejsi vicerotorovy UAS na svété, jak jej skromné predstavuje vyrobce, je dilem americké firmy

WaveAerospace, ktera jej oznacuje za novou tfidu letadel.

elektro-proudovy kvadrokoptérovy dron s tfilistymi vrtulemi

F y Pozoruhodny stroj s nazvem Huntress II Turbojet je hybridni

z uhlikovych vlaken a mohutnou turbinou uprostfed. Je
schopny ve své kategorii dosahovat opravdu nevidanych
rychlosti za kazdého pocasi.

Kvadrokoptéra méfi thlopii¢né od rotoru k rotoru ¢tyii
metry, ma hmotnost cca 50 kg (dle mnoZstvi paliva), a ma-
ximalni vzletovou hmotnost 165 kg. Diky Ctvefici externé
namontovanych kontejnerti je schopna nést i znacné uZzitecné
zatiZeni. Dron je navrZen pro rychlé nasazeni, aby byl pfipra-
ven na misi za méné nez 90 sekund, at uz startuje ze zeme,

z mote nebo z letadla. Letova vydrz ma byt az dvé hodiny

a operatoti jej mohou ovladat s pfenosem Zivého videa na
vzdalenost 30 km, piipadné pies tzv. mesh sité pro satelitni
komunikaci az na 120 km.

Jakmile bude ve vzduchu, mtiZe se vznaset ¢i vyckavat
jako béZna kvadrokoptéra nebo aktivovat proudovou turbinu.

Presné otacky ani vykon stroje vyrobce nespecifikuje, ale
udajné snadno zvladne Mach 0,4 (483 km/h). =

FOTO: Moley Robotics, WaveAerospace
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FOTO: NASA, Xwing

Autonomni cargo letadla na obzoru?

Spole¢ny program US Air Force a prepravni firmy Xwing ma za sebou dalsi duleZity milnik: 26. ledna tspésné zvladl
plné autonomni logistickou misi letecké prepravy nakladu mezi dvéma zakladnami bez lidského zasahu.

Testovaci letoun Xwing pfitom neni pro-
totypem, jde o civilni Cessnu 208B Grand
Caravan, populdrni lehké osobni letadlo

s uzite¢nym zatizenim 1360 kg. Testovaci le-
toun, ktery 1éta autonomneé od roku 2020, ma
na konté béhem dosavadnich 250 lett uz

500 autonomnich letovych hodin. Vyrobce
tak na béZzné pouzivaném stroji prokazal inte-
graci se systémy letadel ve standardnich certi-
fikovanych provedenich, véetné konvencnich,
mechanicky ovladanych ploch a standardnich
systému fizeni motoru.

S Z7TTTRUNSS

V letecké nakladni dopravé bylo loni celo-
svétové prepraveno na 16 milionti metrickych
tun nakladu, ktery pro mnoho leteckych firem
predstavuje az tfetinu pfijmu. To vSak vyza-
duje spoustu strojt i pilott. Proto americké
letectvo jiz 1éta zkouma moznosti zefektiv-
néni nakladni pfepravy vcetné autonomniho
provozu.

Soumrak lidskych pilott predikuji tech-
nologické prognozy jiz dlouho, a pfestoze
skute¢né roboticka letadla jesté k dispozici
nejsou, moznym vyvojem je i automatizace
konvencnich letadel smétujici k vytvoreni vo-
litelné pilotovanych systému, nebo by opera-
toti nakladu mohli vyuzit konvenc¢ni posadku
pro fizeny vzdus$ny prostor a posledni tisek do
vzdalenych destinaci provést autonomneé. m

NASA testuje vrtulniky pro Mars

Ve vesmirném simulatoru Jet Propulsion Laboratory (JPL) v kalifornské laboratori NASA byl odzkouSen novy rotor,

ktery by mohl byt pouZit v marsovskych helikoptérach nové generace.

Rotorové listy v novém designu, které by
mohly umozZnit vétsi a pokrocilejsi vrtulni-
ky pro marsovské mise, jsou o vice nez
10 cm delsi a siln€jsi neZ u helikoptéry
Ingenuity. Jsou také Gc¢innéjsi a maji
vétsi pevnost. Problémem vsak je, Ze jak se
$picky lopatek bliZzi nadzvukové rychlosti,
turbulence zptisobujici vibrace se mtize
vymknout kontrole. Béhem tfitydenniho
testu byly proto listy z uhlikovych via-
ken roztoceny stale vy$8imi rychlostmi
a vétsimi thly stoupani, aby se zjistilo, zda
nenastanou problémy, kdyz se jejich hroty
piiblizi nadzvukové rychlosti.

K simulaci martanské atmosféry na
Zemi pouZzili inZenyti NASA vesmirny

Mext-Generation Mars Helicoptor Rotars

coZ je 0 750 otacek za minutu rychleji nez
lopatky Ingenuity, béhem testu dosahly
rychlosti Mach 0,95.m

simulator JPL Siroky 8 m a vysoky 26 m,
kde byly testovany i sondy Surveyor,
Voyager a Cassini, a monitorovali, jak

lopatky obstoji pfi stale vysSich rychlos-
tech a vétsich tthlech sklonu. Rotorové
listy, které roztocili az na 3500 ot./min,
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Skandinavsti sikuloveé

Ackoli humanoidni roboti Eve norského vyrobce 1X mohou byt ve srovnani s konkurenci fyzicky slabsi a vypadat
tak néjak ,nedotazené”, svou uzitecnou praci odvedou, navic plné autonomné.

Vyvojafi vsadili na kombinaci jednoduchosti
a sofistikovanych feSeni vyuzivajicich Al Mis-
to pokusti o sloZitou kinematiku dvounohych
robotl nema Eve kracejici nohy, ale podvo-
zek na platformé tfikolky. To dava robotovi
moznost rychlého véesmérového pohybu

a diky opérnému systému tii bodt i vysokou
stabilitu. Nema ani zru¢né 5prsté ruce, ale jen
zakladni chapadla. Ani télo v jakési teplako-
vé soupraveé neplisobi ve srovnani s pecliveé
prezentovanou konkurenci impozantné,
jenZe Eve nabizi néco mnohem podstatnéjsi-
ho - funkénost.

Kazdé predvadéné chovani je fizeno jedi-
nou neuronovou siti s frekvenci 10 Hz zaloZe-
nou na vidéni, kterd zpracovava obraz a vysila
akee k ovladani pazi, chapadel, trupu i hlavy.
Naucenda chovani individudlnich tikold jsou
vyuzita k trénovani ,zakladniho modelu”
schopného Sirokého souboru akci. Ten je poté
doladén na funkce specifické pro prostfedi,

v némz bude operovat, napt. skladové tilohy,
manipulace s dvefmi apod. m

Eve si umi otevfit dvefe, poshirat
z police predméty a odloZit je na urcené
misto apod.

€ Autonomné se pfipoji k nabijecim
stanicim nebo si dfepnou pro zasunuti
nabijeci zastrcky.
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