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Typicky priumyslovy robot
® ma jen polohova cidla mé¥ici orientaci kloubd,
® spoléhad na definovanou polohu manipulovaného predmétu.

e Mechanické zarizeni pro polohovani
(drahé, sloZitd zména vyrobku).

e Predmét umistuje ¢lovék (monotdnni prace).
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¢ Robot s dalsimi Cidly je univerzalnéjsi.
¢ Umoznuje zavést zpétnou vazbu.
® Vyporada se se zménami prostredi.

® Lze ho preprogramovat.

Klasifikace senzoru
Interni: umoznuji robotu zjistit jeho vnitrni stav.

Externi: dovoluji robotu vnimat a interagovat s okolnim svétem.
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1. Méreni parametri pro uzavirani zpétnych vazeb.

2. Hledani polohy a orientace predmétu.

3. Opravam vlastniho modelu robotu a modelu okolniho svéta.
4. Detekovani prekazek a vyhybani se kolizim.

5. Detekovani chybovych stavi.
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1. Monitorovani interakce s prostfedim (napr. méreni sil pfi
manipulaci s krehkym ¢i pruznym predmétem; kdyz dva
roboty manipuluji predmétem).

2. Méreni zmén v prostredi, které mohou ovlivnit Glohu (napr.
teplota, pritomnost mlhy pfi navigaci autonomniho vozidla).

3. Kontrola vysledkl akce robotu.

Poznamka:
Robotika se také nékdy definuje jako inteligentni spojeni mezi
vnimanim a ak¢nimi zasahy.
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SENZOR - OD MERENI K MODELOVANI

% Prostredi
MENIC FYZIKALNI
VELICINY Elektricky
signal
PRIZPUSOBUJICI
ELEKTRONIKA VlylepSeny
signal
POCITACOVY
INTERFACE Digitalni
signal
REDUKCE A
ANALYZA DAT
Model
ANALYZA MODELU
DAT
Vystup

:
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1. Senzory méri riizné rizné fyzikalni ¢i jiné parametry prostredi.

2. Senzory mohou byt od sebe vzdaleny. Jejich informaci byva
potreba je prevést do jednoho souradného systému.

3. Senzory mohou mit riizné casové zakladny.

4. Nejistota a Sum.
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Cilem sdruzovani (flze) tdaji ze senzorli je vytvorit vnitrni
model okolnitho svéta robotu.

Jednodussi pripad - pouziva model obvykly v teorii fizeni.

Priklad:

Dopravni pas s pohanécim kolem, jehoz pocet otacek se méri.
= vypocet rychlosti ze znamého poloméru kola s
respektovanim dynamiky, tj. popis diferencidlni rovnici.
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robustniho a konzistentnitho modelu.
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Bayesuv pristup, vyzaduje znalost apriornich rozdéleni
pravdépodobnosti.

Demster-Shafferova teorie jistoty (angl. evidence theory).

Fuzzy logika, mlzné mnoziny s pravidly na skladani mér
prislusnosti.

Kvalitativni sdruzovani, pouziva techniky umélé inteligence,
zejména predikatovou logiku prvniho radu.
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¢ Vlastni senzor spojen s vyhodnocenim a sebekontrolou.
Pfimo u prevodniku z fyzikalni/chemické veliciny je
mikropocitac.

® Trend posledni doby. Zvysuje spolehlivost a odolnost
k hrubym porucham.
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Mnohé prakticky pouzivané prevodniky se nahrazuji linearnimi
modely.

Statické — méreny proces je mnohem pomalejsi nez déje v
senzoru, tj. senzor nultéeho radu, K - staticka citlivost senzoru

yt) = K f(t) = Go(s) = K.

Priklad: méreni venkovni teploty rtutovym teplomérem.
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Mnohé prakticky pouzivané prevodniky se nahrazuji linearnimi
modely.

Dynamické — rychlost zmén méreného procesu je srovnatelna s
rychlosti déji v senzoru.

Senzor prvniho radu, T - Casova konstanta senzoru

T%er:Kf(t) = Gi(s) = =

TS+ 1

Senzor druhého radu, w,, - prirozena frekvence,

£ - tlumeni
K

24 2fwps + w2

Ga(s)
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® Podle fyzikalni nebo chemické veli¢iny, kterou senzor méri.

\ 4

\ 4

Napr. rychlost, viskozita, barva.

Podle fyzikalniho principu senzoru. Napr. dvojkov, Halltv

jev, piezoelektricky jev.

Podle pouzité technologie. Napr. elektromechanicka,
polovodicovy prvek, vlaknova optika.

Podle prenosu energie: aktivni x pasivni; kontaktni x

bezkontaktni, také dalkové mereni.

Podle typu energie, ktera se vyuziva: napr. elektricka,
mechanickd, slunecni.
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