Ruch robotow coraz bardzie
podobny do cztowieka
zwierzat

25 pazdziernika 2024

Miekki robot stworzony przez niemieckich 1 szwajcarskich
naukowcéw wykonuje ruchy zblizone do takich, ktdre obserwujemy
u ludzi i zwierzat. Elektrohydrauliczne sitowniki potgczone ze
szkieletem Sciegnami dziataja jak prawdziwe miesSnie.
Urzadzenie, w pordéwnaniu do tych, ktdére napedzane sg silnikami
— jest duzo bardziej efektywne energetycznie, a takze lepiej
radzi sobie w niestandardowym otoczeniu, i to bez konieczno$ci
stosowania jakichkolwiek czujnikéw. Elektrohydrauliczna noga
prawdopodobnie znajdzie zastosowanie w urzadzeniach takich jak
np. chwytaki.

)
i

~Robotyczna noga, ktdéra opracowalismy, odréznia sie w kilku
aspektach od tych stosowanych dotychczas. Jednag z
najwyrazniejszych réznic jest fakt, ze w przypadku
tradycyjnych ndg stosowany jest silnik z uktadem napedowym.
Zasadniczo jest to przektadnia, a przez silnik mam na mys$li
uktad, ktory ma magnesy, przewody i sie obraca. Mamy jedno
ztgcze 1 kolejne, ktére tworzg staw. W naszej nodze
wykorzystujemy ,miesnie”, ktére sa potaczone od zewngtrz ze
stawem, podobnym do tego, ktéry mamy w naszym ciele. W catym
naszym uktadzie szkieletowym mamy stawy i nie maja one
silnikéw. Uzyskujemy podobny efekt poprzez potagczenie
sztucznych mies$ni ze sztucznymi $ciegnami po zewnetrznej
czesci stawdéw i wokoét nich” — informuje w wywiadzie dla
agencji Newseria Robert Katzschmann z Politechniki Federalnej
w Zurychu.

Urzgdzenie zostato opracowane wspdélnie z naukowcami z
Instytutu Maxa Plancka ds. Inteligentnych Systeméw (MPI-IS).
Noga, podobnie jak u ludzi i zwierzat, jest wyposazona w
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odpowiedniki mieé$ni zginacza i prostownika. Odpowiadajgce za
ruch elektrohydrauliczne sitowniki sg do szkieletu
przymocowane za pomocg S$ciegien. Same sitowniki to wypeinione
olejem plastikowe torby, pokryte z obu stron do oko*o potowy
elektroda. Gdy do elektrod zostanie przytozone napiecie, te
przyciggajg sie do siebie, wypychajagc olej w torbie na jedna
strone, przez co ona sie skraca. Podobnie jak ma to miejsce w
przypadku naturalnych miesni parzystych — gdy jedna sie
kurczy, druga sie rozcigga, co skutkuje ruchem.

,Gtéwng zaletg systemu jest to, ze spetnia on definicje
mechanizmu podatnego. Je$li sie uderze, upadne na ziemie,
powstate sity przechodzg przez miesnie, ktdére réwniez peinig
funkcje amortyzatora, bedgcego takze elementem mechanizmu
podatnego. Przypomina to metode poruszania sie zwierzat 1
ludzi — uzywamy miesni do ztagodzenia skutkéw uderzenia, do
przyjecia ciosu. Gdy nadepniemy na co$ przednig czesScig stopy,
zaciskamy miesnie podudzia, aby przyjg¢ site uderzenia podczas
upadku. Dzieki miesniom, ktdére mogg sie skurczy¢ i zmieniad
poziom napiecia i zachowanie, mozemy zapewnic¢ bardziej
naturalne ruchy. Pozwala to nam przyktadowo skaka¢ po
kamienistym podtozu przy réznym potozeniu gtazéw, trawy i
kamieni. Noga moze pokona¢ te przeszkody dzieki temu samemu
podejsciu, przy czym podobnie bedzie tez na innych podtozach z
wykorzystaniem tego samego rodzaju napedu” — wyjasnia Robert
Katzschmann.

Kluczowym aspektem jest dostosowanie sie do terenu. W
przeciwienstwie do silnikdéw elektrycznych wymagajacych
czujnikdéw, aby stale informowa¢, pod jakim katem znajduje sie
noga robota, sztuczny miesien dostosowuje sie do odpowiedniej
pozycji poprzez interakcje z otoczeniem. Jest to napedzane
tylko przez dwa sygnaty wejsciowe: jeden do zgiecia stawu i
jeden do jego wyprostowania.

oW przysztosci bedziemy mogli mys$le¢ o budowaniu robotéw w
inny sposdb, czyli konstruowaniu robotéw z wykorzystaniem
»miesni« jako silnikdéw. Mozemy zaczg¢ mysle¢ o robotach, ktdére



w sposobie, w jaki zostaty zaprojektowane, i w sposobie
zachowania sg z natury bardziej odpowiednie do przebywania w
Srodowisku zdominowanym przez ludzi. Jes$li chcemy, aby roboty
pomagaty nam w domu, aby poruszaty sie po terenie fabryki 1
wykonywaty dane zadania, nie bedziemy potrzebowali metalowej
maszyny wyposazonej w silniki i ztgcza, lecz mozemy zastosowacd
miekkie materiaty z tworzyw sztucznych do stworzenia miesni i
szkieletu z wtdékna weglowego do budowy lekkich robotéw, ktére
nie sg ciezkimi maszynami, lecz lekkimi, inspirowanymi
biologig i bardziej *agodnymi istotami, ktdére mogg wchodzidé w
interakcje z cztowiekiem” — przewiduje naukowiec.

Dodatkowg zaletg rozwigzania jest energooszczedno$¢. Badacze
poréwnali efektywno$¢ energetyczng swojej robotycznej nogi z
efektywnoscig konwencjonalnej robotycznej nogi napedzanej
silnikiem elektrycznym. Przeanalizowali m.in. to, ile energii
jest niepotrzebnie zamieniane na ciepto. Okaza*o sie, ze
zwykt*a zmechanizowana noga zuzywa znacznie wiecej energii,
jesli na przyktad musi utrzymaé¢ zgieta pozycje, podczas gdy
temperatura w elektrohydraulicznej nodze pozostaje taka sama.
Urzadzenie, mimo ze juz w obecnym kszta*cie stwarza ogromne
mozliwosci, bedzie jeszcze dopracowywane.

,Jest jeszcze kilka rzeczy, ktdére chcemy poprawi¢. Pracujemy
nie tylko nad mozliwosScig skurczania miesni, lecz rdéwniez nad
ich rozcigganiem. W pierwszej konstrukcji objetej badaniem
mogg sie juz catkiem dobrze skurczaé¢, lecz jezeli chodzi o
faze rozciggania, miesnie nie rozciggaja sie odpowiednio.
Ogranicza to ich wydajnos¢. Pracujemy nad innymi mechanizmami
pozwalajgcymi nam na stworzenie miesni, ktdére sg miekkie i
majg mozliwo$¢ rozciggania, poniewaz w ruchu miesni
antagonistycznych, jesli chcemy uzyska¢ naprawde szeroki
zakres ruchu, musimy by¢ w stanie bardzo rozciaggnagd
przeciwstawny miesien, aby uzyskal duzy zakres skurczu
drugiego miesnia. To jest jeden z obszaréw do poprawy. Drugi
obszar wymagajgcy udoskonalenia dotyczy tworzenia uktadéw
zasilania, to znaczy elektroniki, ktdéra zapewnia prad i



napiecie dostarczane do naszych miesni. Umieszczamy je
wszystkie w robocie, w tej mobilnej jednostce. To jest kolejny
wazny etap naszych dziatan, ktdérym sie obecnie zajmujemy” -
podkresla badacz.

Wedtug ,Business Research Insights” swiatowy rynek miekkich
robotéw byt w 2023 roku wyceniany na 1,2 mld dol. Do 2032 roku
jego wartos¢ ma wzrosng¢ do 45 mld dolardow. Jednym z czynnikéw
napedzajgcych rozwdj rynku bedzie rosngcy popyt na
automatyzacje w rdéznych branzach. Miekkie roboty sprawdzaja
sie m.in. w obstudze delikatnych przedmiotdw, kompletowaniu i
pakowaniu towaru w magazynach oraz w pracy w innych
sytuacjach, w ktérych typowe sztywne roboty sg bezuzyteczne.
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