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Uvod

Predstavil vam bom temo, ki me je pritegnila, in sicer so to roboti. VecCina
ljudi misli, da so roboti kot ploCevinasti ljudje. V resnici pa je veCina
robotov stroj, ki ima ponavadi obliko mehanske roke z veC funkcijami.
Roboti se uporabljajo predvsem v industriji, saj so lahko do stotinke
milimetra natancni. Industrijski roboti imajo ponavadi imajo 6 funkcij. V
industriji so preko kablov povezani z raCunalnikom. Pri robotih lo€imo
dve vrsti in sicer:

-Roboti s hidravlicnim pogonom (so bolj zmogljivi —dvigajo lahko tezka
bremena: uporabljajo se v industriji)

-Roboti z elektricnim pogonom (so manj zmogljivi-dvigajo lazja bremena:
v industriji se uporabljajo bolj redko).

Gonilni viri:
Hidravli¢ni roboti
Pri hidravliCnih robotih so najpomembnejsi del elektriCne
Crpalke. Te poganjajo tekocCino iz osrednjega valja do manjsih
valjev. Ko pri tej vrsti robotov raCunalnik odpre ventil, tekoCina
potisne bat v doloCenem valju, premik bata v katero izmed

smeri pa povzrocCi premikanje doloCenih delov. S takSnim
sestavom pa so povezani vsi premicni deli

Elektri€ni roboti

Za premikanje sklepov kjer ni tako velikih bremen (npr.
prijemanje predmetov) pa se uporabljajo kar elektromotoriji.
Krmili se jih s pomocjo raCunalnika, za zaznavanje premikov pa
racunalnik uporablja kar vklapljanje ter izklapljanje elektricnega
toka. Ta vrsta robotov je tiha, natancna in jih je lahko
vzdrzevati, zato se jih Cedalje veC uporablja. Nekateri roboti pa
vozijo svoj gonilni vir kar s seboj. Taksni roboti se imenujejo
mobilni roboti, njihovi gonilni viri pa so elektricni akumulator;ji.
Ta vrsta robotov pa se le redko uporablja v industriji.



Senzorj

Pod besedo senzor si vecina ljudi predstavlja manjSo kamero
ter robota, ki jo ima namesto glave. Pri nekaterih robotih to ze
ustreza a tisti so namenjeni predvsem zabavi (robotek, ki se
pelje/hodi po Crti). V industriji pa se takSni senzorji uporabljajo
za otip povrSin na katerih bodo opravljali neko delo
(brudenje,varjenje itd.). Ze dolgo se ljudje ukvarjajo z senzoriji
za vid, problem pa je nauciti racunalnik kako obrazloziti sliko, ki
jo dobi od televizijske kamere. Ce hotemo da racunalnik zgradi
tridimenzionalno sliko pa rabimo podatke o viSini in globini
predmeta. Do teh dveh podatkov pa pride s pomocjo posebne
osvetlitve (z pomocjo dveh ali treh infrardecih laserjev, ki
izraCunajo oddaljenost od predmeta). Visino in globino pa lahko
razbere iz slike, potem pa jo pretvori glede na oddaljenost.
Kvalitetnejsi sistemi pa morajo sliko razdrobiti v vzorce. Deluje s
pomocCjo sencenja.

¢rno-bela slika z
sencenjem, na
drugi brez
sencenja, na tretji
Ze riSe obrise na
cetrti so ze vsi
narejeni, na peti
pa je
tridimenzionalna slika.




Prav tako pa je pomemben tudi tip. Ce ga roboti nebi imeli bi
razliCne predmete z lahkoto zdrobili, v ta namen pa so iznasli
senzorje pritiska ki ob dotiku posljejo raCunalniku signal, ta pa
ustavi ali pa spremeni gib. Tip potrebujejo tudi roboti ob
tekoCem traku, da lahko razpoznajo posamezne dele.
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