1. Noda;a

Robotika ir lietiSka zinatne, kas nodarbojas ar automatiz€to tehnisko sistemu (robotu)
izstradasanu. Terminu ieviesa rakstnieks — fantasts Aizeks Azimovs 1942.gada (vards robots
paradrjas agrak, Karela Capeka 1920. gada luga «<R.U R.»).

Robotika balstas uz tadam zinatnes disciplinam ka elektronika, mehanika, programmas
nodroSinajums. ledala celtniecibas, rOpniecibas, sadzives, aviacijas un ekstremala (kara,

kosmiskas, zemiidens) robottehnika.

Vards «robottehnika» pirmoreiz tika izmantots Aizeka Azimova zinatniski fantastiska druka -
nostasta «Melis» un nopublicéts 1941. gada. «Robottehnika» bazgjas uz varda «robots», ko
izdomaja 1920 gada zinatniskais fantasts un Nobela prémijas laureats Karels Capeks savai
lugai "R.U.R" (Rossumu Universalie Roboti, ¢ehu. Rossumovi univerzélni roboti).

Vards «robots» célies no Cehu varda «robota», kas nozimé «dzimtdarbu» vai, télaini, «smags
darbs». Savukart, interese idejam, kas lidzinajas robottehnikai, bija novérojama vél lidz Sa
termina ievieSanai 8.-7. gs. pirms musu &ras. Ta, pieméram, «Iliada» dievs Hefaists izveidoja
runajosas kalpones no zelta. Arhits no Tarentas piedévé mehaniska baloZa radiSanu 400 g.

pirms musu éras.

Piedzinas: tas ir robotu «muskuli», tie parveido potencialu energiju kustiba. PaSlaik
vispopopularakie ir elektrodzingji, bet pastav arT daudzi citi. Dazos no tiem pielieto ktmiskas
vielas vai saspiestu gaisu. Dzingji — paslaik lielaka dala robotu pielieto vairaku veidu
elektrodzing€jus.

PlaSai sabiedribas dalai pazistami Iidzstravas dzingji, tie atri griezas, kad tiem cauri plast

elektriska strava, un ja strava plust pret€ja virziena ar1 dzin€ji saks griezties pret€ja virziena.

e Solu elektrodzingji: No nosaukuma var spriest, ka solu dzingji nedarbojas brivi, Iidzigi
Iidzstravas dzin€jiem. Kontroliera vadiba tie solveidigi pagriezas zem noteikta lenka.
Tas lauj vienkarsak tos vadit, jo pat bez deveju pielietojuma, kontrolierim ir precizi
zinams, zem kada lenka tika izdarits pagrieziens. Tapec tie tiek izmantoti uz daudziem

robotiem un darbgaldiem.
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e Ultraskanas dzingji (pjezodzingji): Par tagadnes lidzstravas dzingju alternativu tiek
uzskatiti ultraskanas dzin€ji jeb pjezodzingji. To darbibas princips ir pilnigi atSKirigs:
nelielas pjezoelektriskas kajinas, kas vibré ar atrumu lielaku ka 1000 reizes sekundg,
lieck motoram kusteties pa ripki vai taisni. Analogu dzin€ju priekSrocibas ir augsta
nanometriska izSkirtsp€ja, atrums un jauda, kas ir nesalidzinama ar to izmériem.
Ultraskanas dzingji jeb pjezodzingji pirc€jiem ir jau pieejami, ka arT tiek pielietoti uz
daZiem robotiem.

e Gaisigi muskuli: Vienkarsa, bet speciga ierice vilcgjspeka nodrosinasanai. Piepumpgjot
ar saspiestu gaisu, muskuli sp&j sarauties 1idz pat 40 % no paSu garuma. Sts darbibas
pamata ir pinums, kas ir redzams no arpuses, un kas liek muskuliem bt vai nu gariem
un tieviem, vai Tsiem un resniem. Ta ka to darbibas veids ir tuvs biologiskiem
muskuliem, tos var izmantot robotu raZzoSanai ar muskuliem un skeletu, kas ir l1dzigs
dzivniekiem.

e Elektroaktivie poliméri: Tas ir plastmasu veids, kas elektriskas stimulacijas ietekmé
maina formu. Tie var but uzbuveti ta, ka iespgjams liekties, stiepties vai sarauties.
Tomeér, uz patreiz€jo bridi nav elektroaktivo poliméru, kas ir noderigi komercialu
robotu raZoSanai, jo parsvara visi ir vai nu neefektivi vai trausli.

e Elastigas nanocaurulites: Ta ir daudzsolosa eksperimentala tehnologija, kas atrodas
sakotngja izstradaSanas posma. Klimju neesamiba nanocaurulites lauj Sai Skiedrai
elastigi deforméties par daZziem procentiem. Pieméram, cilvéka bicepss var tikt aizstats
ar 8 mm biezu nanocaurulites stiepli. Sadi kompaktie «muskuli» nakotn€ var palidzet

robotiem izkonkurét cilveku visos fiziska rakstura veidos.

Iz8kir vienmodalus un daudzmodalus mijiedarbibas saskarnes. Masdienu robotu mijiedarbibas

TstenoSana ar cilveku liela nozime ir télu un runas atpazisanas tehnologijai.
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Robottehniskas sisteémas péc vadiSanas veida grupeé:

1) Biotehniskie:

e komandas (sviru un spiedpogu atskirigu robotu segment vadiba);

e kopgjosie, ekzoskeleti, (cilveka kustibas atkartojums (atdarinajums), atgriezeniskas
saiknes TstenoSana ir iesp&jama);

e pusautomatiskie (vienas komandinstiticijas vadiSana, piem€ram, visas robota
kinematiskas shémas kontrole ar rokturi);

2) Automatiskie:

e programmu (paredzeti vairums vienmulu uzdevumu risinaSanai fiksetos apstaklos,
darbojas péc ieprieks uzdotas programmas);

e adaptivie (pielagojas darbibas kriteérijiem, tad€jadi risina tipveida uzdevumus);

e intelektualie (automatiskas sistémas Tpatnéji uzlabotas);

3) Interaktivie:

e automatizetie (biotehnisku un automatiksu rezZimu maina ir iespgjama);

e supervizorie (automatiskas sistemas, kur cilveks tikai meérki nosakoSas funkcijas
izpilda);

e dialogiskie (robots tiek aprikots ar ekspertu sistému, kas mérka izvélei sniedz padomus
un manipulaciju iznakumus ir spéjiga prognoz€t, turpretim, robots p&c uzvedibas
stratégijas izveles piedalas dialoga ar cilveku).

Liela nozime tehniskas kibernétikas attistibai un automatiskas vadiSanas teorijai ir robotu

vadibas veidu attistiba.

Mehatronikas teorijas un automatiskas parvaldes nozaré. Lidzas masdienu augstas tehnologijas
petnieciskiem rikiem, izglitibas sféra ir izplatiti robottehniskie kompleksi. "Projektu
apmacibas" koncepciju Istenot lauj to izmantoSana profesionalas un videjas augstakas izglitibas
iestadés, kas ir Eiropas Savienibas un ASV ievérojamas izglitibas programmas ILERT
sadarbibas pamata.

Iespgja robottehniskus kompleksus izmantot inZenierizglitiba, sniedz iesp&ju vienlaicigu
profesionalu iemanu attistiSanu vairakas jomas: informacijas teorija, mehanika, shemu tehnika,
vadibas teorija, programméSana. Sakaru izaugsmi starp petnieciskiem kolektiviem veicina
pieprasijums péc kompleksam zinaSanam. Ar vajadzibu risinat realus praktiskus uzdevumus

izdodas saskarties studentiem, pie tam jau profesionalas sagatavoSanas procesa.
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Vairaki macibu laboratoriju robottehniskie komplekti eksist€: LEGO Mindstorms, Festo

Didactic, Mechatronics Control Kit.

Informacijas avoti
1. CiZovs, M. 12.01.2008. Roboti tuvakaja nakotne. Iegits no:
https://infuture.ru/article/73 [sk.19.09.2018.]
2. MarCenkovs, J. un Hiznaks P. 08.02.2008. Microsoft Robotics Studio — robottehnika
visiem. leguts no:

https://www bytemag.ru/articles/detail php?ID=6470 [sk. 19.09.2018.]



