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INVESTICE DO ROZVOJE VZDELAVANI

20. SEMINAR SITOVEHO CENTRA ROBOTIKY
A SETKANT CLENTV KLUBU ROBOTIKY

11. Ryéten 2017, 9.30 - 15.00 hod.
predndskovd mistnost ¢& 3, UTIA AV (R,
Pod Voddrenskou véZi 4, Praha 8

PROGRAM

Harmonogram jedndni:

1. Uwitdni hostil, ¢lenii a organizace dne

;o - h
2. Predndsky Sitového centra robotiky ‘
3. Poledni prestdvka :

4. Predndsky dlend Klubth robotiky g

5. Panelovd disRuse
V4 v h—i‘- E“
6. Zdver

Zavisli posléze prec jen jsme na stviirdch, jeZ jsme udélali
Goethe, Faust 11-2

Kontakt: doc. Ing. Mgr. Vaclav Zada, CSc., tel.: 734 396 921, e-mail: vaclav.zada@tul.cz
Projekt OP VK: Systémova podpora spoluprace zaméstnavatell a vysokych Skol v oblasti vyzkumu a vyvoje
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INVESTICE DO ROZVOJE VZDELAVANI

Casovy harmonogram:

9.30 Uvitani hostd SCR a ¢lentd KR

9.45 Prvni blok pfednasek SCR
10.45 Prestavka
11.00 Druhy blok pfednasek SCR
12.00 Poledni pfestavka
13.00 Prednasky KR a odborné diskuse
14.15 Panelova diskuse, posezeni pfi kavé
15.00 Zavér

Anotace prispévku:

Aplikace Universal Robots s pouzitim Sestiosych F/T senzoru
Oldfich Dlouhy — EXACTEC, Liberec

vvvvv

v téch technickych aplikacich, kde je potreba citlivé reagovat na ménici se podminky okoli, respektive
v méficich, testovacich a vyhodnocovacich aplikacich pramyslové praxe. V prezentaci bude predve-
dena konkrétni prakticka ukazka vyuZiti Sestiosého senzoru sil a moment( s vyuZitim robotu UR3.

Manipulace s mékkymi predméty dvojrukym robotem

Vladimir Petrik — Cesky institut informatiky, robotiky a kybernetiky, CVUT

Robotickd manipulace s mékkymi pfedméty zlstava vyzvou a vyzkumnym tématem i po padesati
letech Usili. V pfednasce predstavime vysledky naseho pracovisté v manipulaci s kusy obleceni, lany
a tridénim zbytk(, v nichz mohou byt nebezpecéné jaderné zafici objekty. Vysledkd jsme dosahli pre-
devsim v projektech EU CloPeMa, http://clopema.eu/ a RadioRoSo, http://radioroso.ciirc.cvut.cz/.
Ve vyzkumu stale pokracujeme. Robot je vybaven sensory, a to predevsim kamerami, hloubkoméry
tridy Kinect a taktilnimi Cidly. Italsti partnefi, strojari vyvinuli a vyrobili specialni chapadlo, které dovo-
luje, abychom pracovali v silové poddajném prostredi. Ukazeme vysledky formou videi a upozornime
na dal$i moznosti aplikace.

Vyuziti robotd v obrabécich aplikacich
Jiti Svéda — Vyzkumné centrum pro strojirenskou vyrobni techniku a technologii (RCMT), FS, CVUT
Martin Ne¢as — Ustav mechaniky, biomechaniky a mechatroniky, FS, CVUT

Prispévek bude prezentovat zkuSenosti s nasazenim robotl v obrabécich aplikacich. Budou nastinény
moznosti zvySovani tuhosti standardnich robotl pomoci zapojeni do paralelni kinematické struktury
a otazky kalibrace robot(l. Ddle bude diskutovano propojeni robotl s fizenim obrabécich strojd a vyu-
Ziti robotQ pro automatizovanou inspekci vyrabénych strojnich dilcG. Kromé zminénych témat bude
kratce predstaven prirez ¢innostmi vyzkumného centra.

Algoritmy pro optimalizaci spotieby robotickych bunék
Libor Bukata, Pfemysl Sticha, Zdenék Hanzalek — Katedra Fidici techniky, FEL, CVUT

Vzhledem k vysoké energetické narocnosti, kterou se vyznacuji pramyslové robotické buriky, optima-
lizace jejich spotfeby musi zakonité pfinést znacné Uspory nakladd na vyrobu. Nase prace se zabyva
takovym typem optimalizace, kdy pouhou Upravou rychlosti pohybl robota, zménou poradi jeho
operaci a pripadné aktivaci energeticky Uspornych maddl Ize dosdhnou sniZzeni celkové spotreby
energie pfi zachovani predepsaného vyrobniho taktu. Vyhodou naseho feSeni je, Ze dokaZzeme robo-
tickou bunku optimalizovat jako celek, ¢imz Ize dosahnout maximalni Uspory energie.

Kontakt: doc. Ing. Mgr. Vaclav Zada, CSc., tel.: 734 396 921, e-mail: vaclav.zada@tul.cz
Projekt OP VK: Systémova podpora spoluprace zaméstnavatell a vysokych Skol v oblasti vyzkumu a vyvoje
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Systém mobilniho robotu Telerescuer
Petr Novdk — Katedra robotiky, Vysoka $kola bariska - Technicka univerzita Ostrava

Telerescuer je mobilni robot uréeny do prostredi s nebezpedim vybuchu do éernouhelnych doll. Robot
je primarné fizen operatorem nachazejicim se pred ,hrazi“ a to pomoci povell prenasenych optickym
kabelem nebo pripadné bezdratové pres WIFI. Robot je rozmérové schopen projet otvorem o pru-
méru 800 mm, tedy inspekéni trubici v ,hrazi“. Jeho celkova hmotnost je cca 650 kg. Robot je vybaven
3D laserovym skenerem (vlastni konstrukce) uréenym pro tvorbu 3D map.

Nelinearni metody v fizeni podaktuovanych kracejicich robotd
Milan Anderle, Sergej Celikovsky — Ustav teorie informace a automatizace AV CR, v.v.i.

V prednasce bude ukdzdna aplikace Caste¢né presné linearizace pro fizeni jednoduchych mecha-
nickych systému s méné aktuatory nez je pocet stupnd volnosti. Konkrétné se jedna o mechanicky
model tzv. Acrobota, tj. model dvojitého kyvadla s aktudtorem uprostied, ktery reprezentuje
nejjednodussi podaktuovany mechanicky systém teoreticky schopny chize podobné lidské chizi.
Pouzitim metody cCastecné presné linearizace bude ukazano vzpfimovani Acrobota a i jeho chlze.
Metody fizeni navrzené pro model Acrobota je mozné, diky metodé tzv. vnofeni, pomérné jednoduse
rozsifit i na slozitéjSi model podaktuovaného kracejiciho robota tzv. 4-link, neboli Acrobot s koleny.
Diky kolenim a jejich fizeni je mozné s modelem 4-linku dosahnout realné podaktuované chlize.

Koncepty hierarchického modelové zaloZeného Fizeni robotd
Kvétoslav Belda — Ustav teorie informace a automatizace AV CR, v.v.i.

Prispévek predstavi koncepty hierarchického modelové zaloZeného fizeni kloubovych pridmyslovych
robotli — manipulatori. Hierarchie (vicelrovriové fizeni) bude uvaZovana z pohledu globalni Urovné
mechanické struktury robotu a lokaIni Urovné pfislusnych pouZitych pohonl. Pro modelovy pfistup
k fizeni bude ukazan obecny dynamicky model robotu s 6° volnosti a modely jeho pohon( se zacle-
nénim do zpétnovazebniho obvodu fizeni. Charakteristické rysy pouzivanych strategii modelové
orientovaného fizeni budou predstaveny vzhledem k plynulosti pohybu a akénich zasah( podél poza-
dovanych trajektorii.

Roboty pro specidlni aplikace (pfehled FeSenych projektti)
Martin Svejda — Vyzkumné centrum NTIS, ZCU v Plzni
V prehledu budou shrnuty a strucné predstaveny klicové projekty vyvojového robotického tymu

v centru NTIS pomoci demonstracnich video ukazek, kde poZadavky na robotizaci procesll nelze
uspokojivé vyresit komerénimi primyslovymi roboty véetné nabizenych moznosti fizeni jejich pohybu.

Organizacni vybor:

doc. Ing. Mgr. Vaclav Zada, CSc. (TUL, vaclav.zada@tul.cz, tel.: 734 369 921)

Ing. Kvétoslav Belda, Ph.D. (UTIA AVCR, belda@utia.cas.cz, tel.: 266 052 310)

Dalsi informace o centru robotiky lze nalézt na strankach: http://www.robotikacentrum.cz/

Zména programu jakoz i poradi predndsek je predem vyhrazena.
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