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Pod pojeciem robotyki uwaza si¢ dyscypling naukowa

zajmujaca si¢ teoria, realizacjq i stosowaniem maszyn cybernetycznych
manipulacyjno-lokomocyjnych.
Robotyka obejmuje swym zakresem oprécz wymienionych réwniez
sterowanie automatyczne, uklady sensoryczne'' badanie maszyn
manipulacyjnych, techniczno-organizacyjne aspekty zastosowania
maszyn manipulacyjnych i ekonomike zastosowan.

2.1. POJECIA PODSTAWOWE

W teorii manipulatoréw wystgpuja okreélenia i pojgcia, ktére
wymagaja przedstawienia i objasnienia.
Do pojec i okreslen tych naleza:
Manipulator. Manipulatorem nazywaé bedziemy uklad techniczny
przeznaczony do realizacji niektérych funkcji koficzyny goérnej
cztowieka®.

™* Uklad sensoryczny jest to ukiad przetwarzajqcy informacje o stanie srodowiska
roboczego pochodzqce z urzqdzen sensorycznych do postaci akceptowanej przez ukiad
sterowania maszyny ipulacyjnej. Urzqdzeni yezne jest to czujnik lub zespol
czujnikow stuzqcy do przyjmowania informacji o srodowisku roboczym.

#* Jest to okreslenie wediug A. Moreckiego profesora Instytutu Lotnictwa i Mechaniki
Stosowanej Politechniki Warszawskiej (1929 - 2001).
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Jednostka kinematyczna. Jednostka kinematyczna jest mechanizm
kinematyczny z dotaczonymi napedami, tworzacy uktad rachu maszyny
manipulacyjnej, rys. 2.2.

Rys. 2.2. Jednostka kinematyczna robota przemystowego

Moga wystapi¢ jednostki kinematyczne:

- modulowe, zbudowane z zespoiéw ruchu pochodzacych z zestawu
tworzacego modutowy system manipulacyjny,

- monolityczny, o niezmienialnej konstrukeji,

- pseudomodutowe, 0 zmienialnej konstrukcji mechanizmu.
Przestrzen kolizyjna, robocza gléwna i robocza pomocnicza,
robocza, oraz ruchu jatowego. Przestrzeh w obrebie ktorej zawieraja
si¢ wszystkie elementy konstrukcyjne i przemieszczaja si¢ wszystkie
cziony mechanizmu jednostki kinematycznej nazywa si¢ przestrzenia
kolizyjna.

Czlon™ stanowiacy zakonczenie jednostki kinematycznej zwany
chwytakiem* przemieszcza si¢ w obrgbie tej czesci przestrzeni
kolizyjnej, ktéra nazywa si¢ przestrzenia robocza gtéwna, natomiast
przestrzen, w ktérej dzialaja dodatkowe czlony jak na przyktad zespoty

** Czlonami jednostki kinematycznej czyli lancucha kinematycznego otwartego czy
zamknigtego nazywamy elementy skladowe polgczone w sposéb umozliwiajacy ich ruch
wzgledny. Najczesciej czionem (w TMM zwanym ogniwem) jest element sztywny hub
zespot elementdw stanowiqcych jeden sztywny uklad cial. Mogq réwniez wystapié czlony
podatne.

* Chwytakiem jest urzqdzenie sluzqce do pobrania, trzymania i uwolnienia obiektu
transportowego przez maszyne manipulacyjng.
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obrotowymi, w formie traby stonia oraz inne jak na rys. 2.4. Specjalna
klase stanowig tzw. maszyny kroczace.

Maszyng Kkroczacg nazywa si¢ urzadzenie techniczne przeznaczone
do realizacji funkcji podobnych do funkcji lokomocyjnych zwierzat i
owadow majacych konczyny lub odnéza.

Pedipulatorem nazywa si¢ nog¢ maszyny kroczacej, rys. 2.5.

Maszyna kroczqca

777727272777 7/77/77

Rys. 2.5. Noga maszyny kroczqcej, tzw. pedipulator

Podstawowe cechy eksploatacyjne manipulatoréw to: manewrowosc,
strefa robocza, wspétczynnik serwisu.

Manewrowo$é okresla liczbe m stopni swobody cztonéw manipulatora
przy nieruchomym chwytaku. Cecha ta jest istotna np. przy omijaniu
okreslonych przeszkdd w przestrzeni manipulacji.

Strefa robocza jest miejscem manipulacji chwytaka (patrz przestrzen
robocza).

Wspélczynnik serwisu k  wyraza si¢ stosunkiem wartosci kata
brylowego vy, w ktérym moze przyjaé potozenie o§ chwytaka do
calkowitego kata brytlowego kuli 4n czyli k = y/4m.

Wspbiczynnik ten ma wiasciwosé 0 <k <2 Wartos¢ k, =0 przyjmuje
na granicach strefy robocze;j.

2.2. DZIALY ROBOTYKI

Robotyka jest dziedzing nauki i techniki zajmujaca si¢ problemami
dotyczacymi mechaniki, sterowania ruchem, sensoryki, inteligencji



ROBOTYKA | JE) ZAKRES 25

maszynowej, projektowania zastosowar i eksploatacje manipulatoréw,
robotéw i maszyn kroczacych.

Mozna wyr6zni¢ nastgpujace dziaty robotyki:

- robotyka teoretyczna (teoria robotéw i manipulatoréw),

- robotyka przemystowa (zastosowanie robotéw i manipulatoréw w
przemysle, budownictwie, rolnictwie, transporcie, chemii, energetyce,
tacznosci, do prac pod woda i w przestrzeni kosmiczne;j),

- robotyka medyczna i rehabilitacyjna (manipulatory i roboty do celéw
chirurgii, terapii, protetyki, rehabilitacji ukladu czlowiek — maszyna
system),

- robotyka maszyn lokomocyjnych (jedno, dwu, cztero, szescio,
wielonoznych, mieszanych kolowonoznych do realizacji funkcji chodu,
biegu, skoku, petzania po ladzie i wodzie),

- robotyka ogélna (metody, aspekty ekonomiczne, socjalne, spoteczne,
ksztalcenia, terminologii rozwoju i trendéw przyszlo$ciowych).
Problematyka robotyki teoretycznej dotyczy zagadnien mechaniki
w zakresie analizy i syntezy otwartych lancuchéw kinematycznych
manipulatoréw i robotéw z uwzglednieniem tarcia, luzow, podatnosci
drgan, dokiadnosci pozycjonowania i orientacji, zagadnien obrotu i
projektowania napeddéw i ich uktadéw, sterowania ruchem sensoréw i
inteligencji maszynowej.

Robotyka przemystowa dotyczy zagadnien zwiazanych z zastosowaniem
robotéw i manipulatoréw przemystowych do celéw robotyzacji takich
proceséw jak odlewnictwo, spawalnictwo, malarstwo, lakiernictwo,
montaz, obstuga pras i wiele innych proceséw szkodliwych i
niebezpiecznych dla cztowieka.

Prace badawcze i wdrozeniowe w dziedzinie robotyki medycznej i
rehabilitacji koncentruja si¢ na wykorzystaniu istniejacych robotéw
i manipulatoréw i ich whasnosci funkcjonalnych do celéw chirurgii,
terapii wspomagania utraconych funkcji koficzyn. Zakres badawczy i
techniczny bioniki, biomechaniki inzynierskiej i rehabilitacyjne;.
Rozwéj bioniki, ktérej nazwa dotyczy jednostki zycia od greckiego
stowa ,bion” (element ukladu biologicznego) datuje si¢ od roku
1960. Ten kierunek naukowy zajmuje si¢ zagadnieniami dotyczacymi
wlasnosci uktadéw biologicznych i ich wykorzystania w budowie
ukladéw technicznych, Biomechanika inzynierska zajmuje sie
badaniami ruchu oraz mechanizméw ruch ten wywohijacych ze
szczeglnym uwzglednieniem cztowieka oraz zwierzat i owadéw oraz
jego modelowaniem dla celéw technicznych, medycznych, sportowych
1innych.

Biomechanika rehabilitacyjna obejmuje catos¢ zagadnien zwiazanych z
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Tabela 2.1

Klasyfikacja maszyn cybernetycznych

032142240y "y DIUDMOD.4d0 21MDISPOd DU AUDUOYAM — AU0I0.4yS 1ID2AIDWISAS sz o oAU
-[Koerndiuew
OMONIUTdIM
— =AM 1OSOUUAZD
nZeIqo e[u SIsan{ez m
-emAzexazid o1samjez M wow 2AuzoKys nuwzrgrourod
i -zijrowrodonue WAMOSEZ) Z Suem  —  -ed yoewesd -onue nudoys
r amouoyzslon -owei3oxdoye)s - -01d o Apepn wryjosAm o
03s0klnidoy eruemords suemourerdord -
njorzM TwepsAwz oz - |- aIsonyez m WAU(Aoquny wow amotusoupod - foufAoendruew
1loerouad 111 K10qor -zijiowodonue WAMOISIZ) Z SIUBMOIDS oMoNIudIsAm
nyAjop L OMOUOZONMP swparsod 1osousem
TuregsAwiz 9z £30qoi - wAuzoAnouwoag 1 QUZdI - o wapd|Szm
1loeiousd 11 £10qo1 WAMOFIS SISODRZ M SIUBMOID)S yoAkumAyzs pod suzoy
amopsAwezid Kyoqor - [ wiAu(Koendrueur wow smparsodzaq | yoewei3oid o -lowodonjue
1for1ouad [ 1oqo1 -Zzyrowodonue WAMOSEZOZ |- dmouofzooupal ouzZodI - Apepjn 0MOTISZ)
erueyerzp '|_‘
LTWOJRUE |
iy

-rowodon afoex auzol| sufKsowoxyof sufAoey
-ue eludoys  -ouag eu moy ouzoy -jowodonue  uzorIOwW QUZOI|  SUZOILIOW suzomyosy  -oulAoendru -1[1qeya1
wnuellry  -oqoi perzpod  -rowodosjue omorosdzo  -odonuedta  -jowodonue -odonuestu  Kojemndiuew  -vw AwoysAs Krorepndruews

L _ L _ | | - T— _ T il |

1090y 1040104 Jorerndipag Jojerndruey
I | [ ]
eUZoA)ouIaqAd BUAZSeIA





