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Dr Joseph F. Engelberger zatozyt w 1962 roku firmg Unimation Inc., w ktorej powstaty m.in. pierwsze, hydrauliczno-elekiryczne roboty serii Unimate. Wiasnie te, elastyczne

w uzyciu i produkowane seryjnie urzadzenia o duzym udzwigu, zapoczatkowaly nowy
ciezkich i monotonnych prac manipulacyjnych. Kolejnym, liczacym sig w Swiecie 0s

kierunek w rozwoju automatyki przemysfowej, pozwalajac uwolni¢ cztowieka od wielu
iagnieciem firmy Unimation, kierowane] przez J. F. Engelbergera do 1983 roku, stato

sie opracowanie w latach siedemdziesiatych nowej konstrukcii lekkiego i zwinnego robota Puma z napgdem elekirycznym. Rodzina tych robotow przyjeta sie w przemysle,
zwiaszcza do prac montazowych i kontrolnych. Obie konstrukcje natychmiast znajdowaty nasladowcow i kontynuatorow w wielu krajach. Nic zatem dziwnego, ze ich gtow-
ny kreator jest uwazany za Ojca Robotyki i szeroko uznawany jako autorytet, zwtaszcza za swoj wkiad w stworzenie i rozw6j nowej dziedziny automatyki jakg jest robotyka.

Po latach pracy w Unimation, w potowie lat osiemdziesiatych, J. F. Engelberger zatozyt
te] firmy jest rozwdj robotyki serwisowej, a zwlaszcza prace nad ukfadami sensoryczny-
mi dla robotow mobilnych. Dzigki nim, odpowiednio wyposazone i “czufe” roboty bg-
da mogly bezpiecznie pracowa¢ “ramig w ramig” z cztowiekiem. Sztandarowym pro-
duktem firmy i jej wizytowka jest automatyczny postaniec szpitalny HelpMate, wykorzy-
stywany juz w ponad szesédziesieciu szpitalach w Ameryce, Europie i Japonii. Obecnie
prowadzone s3 tam prace nad dwurecznym robotem mobilnym, przeznaczonym do
wszechstronnej pomocy 0sobom o ograniczonych mozliwosciach ruchowych.
Wsrdd licznych zaszczytow, jakimi dr Joseph F. Engelberger zostat uhoronowany za
swojg dziafalnosc, nalezy wymieni¢ prestizowe nagrody amerykanskich stowarzyszen
inzynierow SME i ASME, liczacego si¢ pisma branzowego “American Machinist”, na-
grody Uniwersytetéw Columbia i miasta Liverpool. Jest on rowniez wielokrotnym do-
ktorem h. ¢., m.in. Uniwersytetow Bridgeport i Carnegie-Mellon. A juz w styczniu br.,
podczas konferencji LabAutomation '97, otrzymat nagrode Beckmana za pionierskie
prace badawcze i osiagnigcia w automatyce.
Z kolei, Stowarzyszenie Producentow Robotéw (Robotic Industries Association), RIA,
corocznie przyznaje prestizowe nagrody Josepha F. Engelbergera osobom, kidre
W znaczacy sposob przyczynity sie do rozwoju robotyki.
Oczywiscie swoje pomysly i idee J. F. Engelberger promowat na wielu sympozjach
konferencjach miedzynarodowych poswieconych robotyce i automatyce oraz w licz-
nych artykutach. Jego ksiazki - wydana w 1980 roku “Robotyka w praktyce” zostafa
przetozona na szesé jezykow, za$ “Robotyka ustugowa” ukazata sig w 1989 r. rowno-
czesSnie w USA i WIk. Brytanii.
Dr Joseph F. Engelberger pochodzi z Nowego Jorku, gdzie urodzit sig w 1925 roku
studiowat na Uniwersytecie Columbia, natomiast mieszka i pracuje w sgsiednim
stanie Connecticut.

Prof. Adam Morecki, Krajowy Koordynator IFR (Internatio

, i nadal prowadzi, przedsiebiorstwo, obecnie pod nazwg HelpMate Robotics Inc. Celem

Na fotografii dr Joseph F. Engelberger (w $rodku) z pracownikami PIAP
M. Petzem i J. Dunajem, podczas ich roboczej wizyty w TRC w Danbury, USA w 1995 1

nal Federation of Robotics) w Polsce oraz doc. dr inz. Sta-

nistaw Kaczanowski, dyrektor PIAP, w imieniu PAR, za posrednictwem internetowej poczty elektronicznej, zwroci-
li sie do pana J. F. Engelbergera z prosbg o wypowiedz na temat:

Historia i perspektywy rozwoju robotyki

PAR: Jakie wydarzenia z historii robotyki uwaza Pan
za najwazniejsze dla rozwoju technik wytwarzania?
JFE: Przed Il Wojng Swiatowa nie byto jeszcze odpo-
wiednich technologii, umozliwiajagcych powstanie robo-
ta przemystowego. Poza literaturg science fiction, za
ich powstaniem przemawialy réwniez rozliczne argu-
menty socjalne, co znakomicie ujgt Charlie Chaplin
w swoim filmie “Dzisiejsze czasy” z 1936 r. Film ten byt
wielkim oskarzeniem produkcji tasmowej za jej de-
struktywne oddziatywanie na ludzka psychike w sytua-
cji, gdy maszyna narzuca pracownikowi tempo wyko-
nywania nudnych i monotonnie powtarzanych zadan.
Chociaz potrzeba powstania robotow byta juz oczywi-
sta, to dopiero pojawienie sie techniki cyfrowej, ukfa-
doéw scalonych i teorii serwomechanizméw umozliwity
stworzenie sprawnego automatu przemystowego. Od
zakonczenia Il Wojny Swiatowej nastapit ogromny po-
step techniczny i wzrost produkcji, zwtaszcza w dzie-
dzinie ukladéw sensorowych oraz oprogramowania.

PAR.: Rozwdj jakiego podsystemu robotow - czesci
mechanicznej, napedow, sensoryki czy uktadow ste-
rowania bedzie mial najwazniejszy wplyw na po-
wstanie nowych generacji robotéw przemystowych?
JFE: Juz w XVII i XVIII wieku zreczni konstruktorzy two-
rzyli androidy, czyli zaprogramowane ruchome figury
ludzkie, ktore graly na pianinie, a nawet pisaty recznie
diugie epistoty. Wszystkie one napedzane byly krzyw-
kami, sprezynami, dzwigniami lub bebnem, jak pozy-

tywka. Gdy, w wyniku rozwoju systemow kierowania
dziatami okretowymi, mozliwe sie stato praktyczne za-
stosowanie serwomechanizméw, nalezato sie z kolei
skupi¢ na zagadnieniach percepcji czujnikowej. Skoro
tylko roboty zaczng widzie¢ i dokonywac analizy obra-
zu oraz odczuwac wzajemne oddziatywanie z otaczajg-
cymi obiektami materialnymi, bedg one w stanie podej-
mowac sie znacznie bardziej ztozonych zadan.

PAR.: Jednym z zasadniczych czynnikow utrudniajg-
cych stosowanie nowych robotow jest zagadnienie
nauczenia sie, jak nalezy sie nimi postugiwacé. Czy
uwaza Pan, ze w najblizszej przysztosci mozna spo-
dziewac sie punktu zwrotnego w zakresie komunika-
cji cztowieka z maszyng? Czy jest realne kierowanie
robotem bezposrednio glosem? A moze uwaza Pan,
Ze sg jeszcze inne koncepcje, blizsze realizacji?
JFE: Gdy robotyk zdecyduje sie zwrdéci¢ wprost do lai-
kéw, musi stana¢ twarzg w twarz z problemem “przy-
jazni w stosunku do uzytkownika”, w takim stopniu, ja-
ki nigdy nie jest wymagany od robotéw przemysto-
wych. Wyszkoleni inzynierowie fabryczni w celu zapro-
gramowania zadan dla robota mogag postugiwac sie
specjalizowanymi jezykami programowania, niedo-
stepnymi dla niewtajemniczonych oraz klawiaturg kom-
puterowg. Jednak przy zastosowaniach robotow serwi-
sowych, np. do profesjonalnego sprzatania lub wspo-
magania osob niepetnosprawnych, nie nalezy spodzie-
wac sie po uzytkownikach takiego poziomu wyszkole-
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nia inzynierskiego, wobec czego polecenia muszg by¢
prawie intuicyjne. Na ekranie robota HelpMate, nasze-
go zrobotyzowanego postanca szpitalnego, wy$wietla-
ne sg rézne mozliwe opcje dorgczen, a klawiatura do-
tykowa pozwala na wybranie sposobu dziafania. Przy
tym wszystkie mozliwe marszruty i miejsca przeznacze-
nia sg zaprogramowane z gory. Czesto potwierdzenia
kwitowane sg glosem z syntezatora mowy.

W przysztosci komendy wydawane robotowi bedg kon-
trolowane przez system rozpoznawania gtosu. Osoba
w podesztym wieku, czesto nie w petni sprawna rucho-
wo, nie tylko mogtaby nie poradzi¢ sobie z klawiatura,
ale nawet nie powinna mie¢ z nig do czynienia. Najod-
powiedniejszy do tego celu jest system rozrézniania kil-
ku charakterystycznych gtoséw tych oséb mieszkaja-
cych razem, ktorych probki glosu zostaty uprzednio za-
pamietane w ukiadzie pamieci robota. Niezaleznie jed-
nak od tego, jak zfozone technicznie bgdzie programo-
wanie poszczegolnych polecen, uzytkownik robota be-
dzie miat petne prawo oczekiwac¢, ze cale zadanie zo-
stanie wykonane przez robota réwnie dobrze jakby wy-
konywat to normalny opiekun cztowieka.

PAR.: Prosze o przedstawienie nam panskich pro-
gnoz na temat rozwoju robotyki mobilnej w zastoso-
waniach w sferze ustug np. w szpitalnictwie, do
transportu i dystrybucji towaréw w handlu, w gospo-
darstwie domowym itp. Jakie typy ukfadow czujniko-
wych dla potrzeb nawigacji robotéw mobilnych be-
da rozwijaly sie najszybciej?

JFE: Od poczatku roboty przemysfowe byty umiejsco-
wione na state na swoim miejscu pracy, a jedynie ich
ramie lub ramiona mogly sigga¢ do wszystkich urza-
dzen peryferyjnych stanowiska produkcyjnego. Byto to
naturalnym nastepstwem zastgpienia pracownika
przez robota. Przeciez oczywistym marnotrawstwem
jest wymaganie od operatora wykonywania wiecej niz
jednego czy dwoch krokow przy jakichkolwiek powta-
rzalnych czynnosciach produkcyjnych. Najlepiej,
z punktu widzenia efektywnosci, gdyby robotnik byt
“przywigzany” do stanowiska pracy.

Kiedy wymaga sie, by robot byt mobilny, to nawigowa-
nie, unikanie przeszkod oraz rozpoznawanie potozenia
staje sie wazne. Tak jest w przypadku pracy naszego
postanca, pielegnaciji podiég, pomocy ambulatoryjnej,
w gospodarstwie domowym, usuwaniu odpadow, pa-
trolowaniu itp. Najbardziej, wymieniajac w kolejnosci
uzytecznosci, nadajg sie do tych celow ultradzwigki, la-
serowe systemy pomiaru odlegfosci, optyczna analiza
sceny, stereowizja, pozycjonowanie inercyjne oraz wy-
czuwanie kontaktu fizycznego, zarowno sity dziatajgcej
na przegub lub dotyku korncowka palca. taczne, opty-
malne zastosowanie kilku takich czujnikéw w systemie
jednego robota staje sig wymaganiem podstawowym.
Sterowanie ruchem nie bedzie juz odtad sterowaniem
w petli otwartej, lecz bedzie musiato si¢ zamykac przez
wejscia czujnikow.

PAR: Uprzejmie dziekujemy za wypowiedzi.



