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Sachovy robot jako platforma pro vyuku

M. Jifik!

1 Uvod

Bouilivy vyvoj na poli elektrotechniky slibuje do budoucna zajimavé aplikace v nejriz-
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néjSich oblastech lidského kondni. Intenzivné je zdokonalovana nejen elektrickd ¢ast kazdého
zafizeni, ale stdle dulezitéjsi roli sehrava kvalitni programové vybaveni i t€ch nejjednodussich
stroji. Neustalé zesloZit' ovani elektronickych zafizeni vSak klade zvysSené naroky na vzdélavani
piistich odbornikiéi. Ukolem vzdélavacich instituci a jejich pracovniki je nalézt atraktivni formu,
kterd povzbudi zdjem mladych studentl o technické obory. Jednou z moZnych cest pfedstavuje
robotika. Tento obor pfedstavuje spojeni hardwaru se sofwarem. V dal$im textu je dokumento-

van piipad stavby robotu pro hrani $acht s ohledem na moznosti vyuky.

2 Historie Sachovych automatu

Pokusy o vytvoreni stojového hrace Sachi sahaji do hluboké minulosti. V 18. a 19. stoleti
pritahl velkou pozornost mechanicky Sachovy automat ,,Turek. Zafizeni bylo tvofeno mode-
lem toza lidské postavy, kterd sedi u uzavieného stolu. Ve skute¢nosti se vSak o Zadny automat
nejednalo. Uvnitf skiiné byl ukryt Zivy hra¢ a pohyboval figurkami pomoci jedné ruky torza,
jez byla ovldddna pdkovym mechanizmem. Vice se 1ze docist v knize (Levitt (2000))

V moderni dobé byly pokracuji pokusy zejména od osmdesatych let. V roce 1997 pak
sehral nejlepsi hrac svéta - Garry Kasparov utkani se strojem Deep Blue Campbell et al. (2002).
V tomto utkdni stroj zvitézil.

3 Vyhody Sachovového robota

V socasné dobé patii mezi popularni prostfedky vyuky malé autonomni roboty, které by-
vaji fizeny jednoCipovym mikropocitacem. Neziidka jsou osazeny mnozstvim senzord, které
umoznuji stroji vnimat jeho bezprostfedni okoli a interaktivné na néj reagovat. Stroj takového
druhu pfipravuje staviteli moznost sezndmit se se zdklady programovani, elektrotechniky, ale
i se zdklady kybernetiky (Richard (2010)). Castym zad4nim byvajé projizd&ni bludi’ts, nebo
jizda po cafre, Ci jiné znaCce. PrekaZkou v ndvrhu smysluplnéjsi a komplikovansi dlohy byva
nedostatecny vykon vypocetni jednotky a rovnéZz potfeba hlubSiho porozumnéni celé problema-
tiky strojového vnimani trojrozmérného prostoru a fizeni interakcf stroje s okolim. To mtize byt
jednou prednost, jindy nevyhoda.

Na zdkladé spoluprice se Stfedni priimyslovou Skolou v Klatovech byla jsme se proto
rozhodli pro spolupréci s jejimi studenty vyuZit pravé robotiky, avSak zvolili jsme stavbu jed-
nodussiho modelu - robotu pro hrani Sachti. Pracovni prostor takového robotu je omezen na
plochu Sachovnice a jeji ptilehlé okoli. Diky tomu se vyznamné redukuje ndro¢nost strojového

!'Student doktorského studijniho programu Aplikované védy a informatika, obor Kybernetika, email: mji-
rik@kky.zcu.cz
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Obrazek 1: Konstrukce robotu
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Vyhodou je dobra Skélovatelnost takové ulohy. Na jedné strané lze feSit jednoduchou
ulohu, kdy robot pouze podle zaddni pfesunuje figurku ze zadané pozice na poZadovanou sou-
fadnici. Na druhé strané $kdly je moZzné s minimdlnimi zménami hardwaru feSit hru zivého
hrace proti Sachovému automatu.

4 Stavba

Zékladem konstrukce je portdl, ktery posouva elektromagnet pod povrchem Sachovnice.
Figurky budou vybaveny malym kouskem feromagnetického materidlu. Vlastni stavba je reali-
zovana pomoci stavebnice typu Merkur. Pro pohony jsou pouZity upravend modeldiska serva.
Vlastni robot je fizen jednoCipovym mikropocitacem Arduino.

5 Zavér
V prubéehu konstrukce robota bylo pro studenty mozné ziskat fadu praktickych poznatki

z oblasti ndvrhu elektroniky, pfipravy hardwaru, ale i ndvrhu softwaru. V prvni fazi jsou posou-
vény figurky dle zadani obsluhy. Sachovy robot bude dile rozvijen.

Podékovani

Tato prace byla podpofena grantem SGS-2013-032: "Inteligentni metody strojového vni-
mani a porozuméni"
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