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Rozvoj vedy a techniky do kaidodenného Zivota uz davnejsie priniesol pojem ,,robot“, no stéle nie je uplnou suéastou.
Raz bude beziné, Ze pri kazdodennom Zivote budeme komunikovat s robotmi alebo automatickymi systémami, a teda
bude dblezité, aby interakcia medzi robotom a ¢lovekom bola co najprirodzenejsia. Robot Nao je prikladom uciacich sa
systémov, to znamend, Ze systém dokdZe identifikovat rézne situdcie, postupy alebo aj emdcie a reagovat na ne a je
mozZné jeho prostrednictvom vyvijat dalsie softvérové prostriedky. Nao ma umely charakter a jeho kombindcia hardvéru
a softvéru umoziiuje skvelé prispésobenie sa ¢loveku.

Humanoidny robot

Hlavnou funkciou robota je umoZinenie detailnej -
manipuldcie a uchopovania virtualnych objektov v ® 6
spatno-vazobnom okruhu so snimanim silovych pomerov R, B
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Humanoidny robot

- jeto autonémny a programovatelny robot, ktory
ma umely charakter a jeho kombinacia hardvéru
a softvéru umozriuje ¢o najviac sa prisposobit
¢loveku,

- je interaktivny a rozpozndva objekty,
spolupracuje s inymi robotmi ¢i pocitaémi,

- je vybaveny bezdrotovou technoldgiou WIFI a
programom pre zakladné ovladanie pohybov a
reci.

Aplikdcie vyuZitia robota su nasledovné: priemysel,
polnohospodarstvo, sektory vedy a  vyskumu,
vzdeldvacie procesy, nacviky napodobnenia u deti s
autizmom a pod.

Technolégia obsahuje aj softvér pre programovanie
humanoidného robota, ktord predstavuje moduldrnu
programovy aplikaciu. UmozZriuje tak programovat
jednoduché azZ zlozZité spravanie sa robota. Program sa
mobze pouzivat s pripojenim na Internet alebo bez neho,
ale musi byt pripojeny na rovnakd adresu IP ako
skutocny alebo simulovany robot.

& Chorsgraghe Fle Edt Covecton View Help ® T v MD Wed 1My 230U Studen2 O i=

i = (o ) * (T L] 1 L A(C O e |
Yoson c ST S T I Obr. Softvér na ovladanie robota, popis konstrukcie
—fia——— — robota, humanoidné roboty NAO

PERACNY PROGRAM
YSKUM A INOVACIE

Eurdépska unia

Eurépsky fond regionsineho rozvoja




