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W 1772 r. Jacquet Droz skonstruowat automat na ksztalt
dziecka, ktory pisat piérem, byl sterowany krzywkami i miat
naped sprezynowy. W 179 r. Hosokawa z Japonii skonstru-
owat inny stawny automat, na ksztatt chiopca przenoszace-
go herbate [1]. Robot Brooka na ksztalt chrzgszcza wyda-
je sie skupia¢ najwiekszg uwage w USA. Mac Cready
opracowat model w skali 1: 2 pterodaktyla, skrzydlatego di-
nozaura, ktory zyt 66 milionéw lat temu. W latach 70. Hiro-
se z Tokijskiego Instytutu Technologicznego zbudowat se-
rie robotdw mobilnych o ksztalcie weza, nazwanych Aktywny
Mechanizm Linkowy - ACM (Active Cord Mechanizm) (2).

Gtowne podsystemy biorobotyczne to: biomechanizmy,
biosterowanie, biosensory i biointeligencja. Podsystemy mo-
gg by¢ w petni albo czesciowo modelowane jako systemy
biologiczne, tzn. zachowanie biologiczne jest tylko algoryt-
micznie implementowane albo jest czescig zbioru algoryt-
mu, ktdry obstuguje system. Modele zaprojektowane jako
systemy biorobotyczne znalazy urodzajne Srodowisko do
zastosowania jako sztuczne sieci neuronowe. Biorobotyka
jest uzyteczna do projektowania maszyn przeznaczonych
dla osdb fizycznie niepetnosprawnych: maszyn do éwiczen
stosowanych w fizykoterapii oraz robotéw serwisowych do
pomocy osobom fizycznie niepetnosprawnym przy wykony-
waniu wielu codziennych czynnosci [3].

Biomechanizmy s3 urzadzeniami do mechanicznego kiero-
wania i przeksztatcania ruchéw i energii dowolnego rodzaju
zwykorzystaniem wiedzy o zywych istotach. VWymaga o wie-
dzy z biologii oraz réznych dziedzin fizyki i inzynierii. Kine-
matyka zajmuje sie analizg ramion i konfiguracjami palcow
podczas ruchu i chwytania. Statyka zajmuje sie przypadka-
mi, gdy sity nie powodujg ruchu albo gdy ruch nie jest
przedmiotem zainteresowania. Dynamika zajmuije sie odpo-
wiednio ruchami pod wplywem sil [4].

Miesnie sg jednymi z najbardziej wydajnych biologicz-
nych elementéw wykonawczych. Zawierajg mikroskopij-
re elementy potgczone w struktury réwnolegle lub szere-
gowe w celu uzyskania wymaganej sity i zakresu ruchu.
Przy matych przemieszczeniach miedzy ruchomymi cze-
Sciami umozliwiajg duzy zakres ruchu. Lekkie, zwarte
i wysokowydajne elementy wykonawcze takie jak mie-
Snie bedg bardzo pozadane dia biomechaniki. Nowe tech-
nologie zapoczatkowaty nowg ere sztucznych miesni (5).

Biosterowanie zdobywa rozgtos jako wazna dziedzina
sterowania ze wzgledu na szybki postep w pracach nad
sztucznymi sieciami neuronowymi. Sg dwie podstawowe
formy biosterowania: sterowanie systeméw fizjologicznych
cztowieka, takie jak sterowanie neuromiesniowe oraz ste-
rowanie maszyn, ktore czesciowo lub catkowicie nasladu-
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Roboty biomechaniczne stanowig bardzo wazng czes¢ robotyki. Zaprezentowano pro-
totyp chwytaka biomechanicznego nazwanego preszowskim chwytakiem biomecha-
nicznym, ktory jest napedzanym elektrycznie wielopalcowym chwytakiem, o wiasciwos-
ciach nie wystepujgcych w konwencjonalnych chwytakach robotéw przemystowych.

ja systemy biologiczne, na przyktad przez uzycie nauczo-
nych umiejetnosci zawartych jako wiedza w maszynie.

‘eszowski chwytak biomechaniczny
- N b 4 N 1 -

Do manipulowania obiektami w przemy$le najczesciej
stosowane s3 roboty z mechanicznymi chwytakami z dwo-
ma sztywnymi palcami. Chwytanie obiektéw nastepuije,
gdy chwytak i obiekt s w ustalonej pozycji i orientacji.
Jesli jeden robot stuzy do manipulowania obiektami o réz-
nych ksztaltach lub obiektami o jednakowym ksztalcie
w réznych orientacjach lub pozycjach, to robot ten musi
by¢ zdolny do zmiany chwytaka i do pozycjonowania go
w taki sposéb, aby mogt chwyci¢ obiekt. Problemy te roz-
wigzywano przy opracowywaniu Wyposazonego w czto-
ny, przegubowego chwytaka zdolnego do chwytania
obiektéw o réznych ksztaltach i wymiarach, poruszajg-
cego sie lokalnie, autonomicznie, nie wymagajgcego ru-
chu ramienia ani wiedzy o ksztatcie obiektu. Struktura te-
go chwytaka przypomina wyciggnietg dion ludzkg [6].

Rys. 1. Preszowski chwytak biomechaniczny

Pierwszg wersje preszowskiego chwytaka biomecha-
nicznego opracowano w 1995 r. m Wydziale Robotyki
Przemystowej Politechniki w Preszowie (Stowacja) iza-
stosowano w robocie przemystowym APR 20 produko-
wanym przez VUKOV Ltd. w Preszowie. APR 20 jest
adaptacyjnym robotem o szesciu stopniach swobody,
pracujgcym w sferycznym uktadzie wspdtrzednych, nape-
dzanym elektrycznie, w zasadzie uzywanym do manipu-
lacji obiektami i do spawania.

Przedstawiony chwytak ma cztery réwnolegle palce i kciuk
zjednym czlonem przegubowym. Palce i kciuk sg pozycjo-
nowane w kierunku ku dfoni. \Wszystkie proste czesci chwy-
taka sg wykonane ze stopu aluminiowego. Konstrukcja szkie-
letowa jest pokryta gumowg ,rekawiczka". Naped jest
realizowany silnikami elektrycznymi umieszczonymi ra
przedramieniu. System sterowania robota APR 20 (R$4) ste-
ruie ruchami palcdw i kciuka. Na koricach palcow i kciuka



