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1.Введение
Наука не стоит на месте. Она постоянно усложняется, и это наиболее заметно при рассмотрении конкретной области. При этом чем меньше область влияния технологий, тем оно сильнее. Иногда технологии прошлого десятилетия уже могут считаться устаревшими. В недалёком будущем появятся новые профессии, а некоторые из существующих ныне исчезнут. И чтобы не возникало ситуаций, когда человек обучен пользованию устаревшими инструментами, надо уметь предугадывать будущее технологий. Для этого надо хорошо знать их историю: откуда они пришли, как развивались и где применялись. В этом тексте рассказывается об истории такого изобретения как робот-манипулятор. На её основе можно построить предположения о применении роботов, их формах и способах работы  в будущем. 
Реферат был написан с целью сбора информации о применении технологии “робот-манипулятор”. Для достижении этой цели были выполнены такие задачи как 

- Поиск крупных источников информации
- Фильтровка важных кусков информации
- Дополнение фактами из небольших источников.
2. Что такое манипуляторы

У людей есть два вида труда: физический и умственный. Умственный труд достаточно сложно заметить, поскольку он требует много посторонних параметров для продуктивной работы, но с физической частью всё намного лучше. Решением для многих проблем разных областей деятельности стал робот-манипулятор. Часть “робот” очень важна, поскольку манипуляторов существует много: компьютерная мышь, например, - тоже манипулятор, однако она не является роботом. Роботы должны выполнять физическую работу, иначе устройство не является роботом.
Роботы манипуляторы имеют много разных форм и размеров, однако принцип работы в большинстве случаев эквивалентный: это механизм, состоящий из нескольких сегментов, каждый из которых соединён со следующим сегментом с помощью шарнира. Шарниры обеспечивают возможность сгибать и разгибать механическую конечность. Обычно шарниры обеспечивают вращение в определённой оси координат. Количество шарниров определяет такой показатель как “степень свободы”. Степень свободы определяет область, доступная роботу. Всего в трёхмерном пространстве существует 6 степеней свободы: 3 - перемещение в пространстве (математические x y z), и 3 - вращение вокруг осей (оси математических x y z). Стационарные манипуляторы (приделанные к неподвижному объекту) не могут перемещаться в трёхмерном пространстве, зато у них нет ограничений в степенях вращения, поскольку оси их вращения не обязательно перпендикулярны друг другу, как x y z. На конце механизма может находится что угодно, в зависимости от предназначения механизма. Есть и другие виды манипуляторов, например головка с наконечником, которая перемещается с помощью специальных рельс.
3. История применения (использовано: Статья “история робототехники”)
В 1960 году в Америке, компанией AMF (American Machine and Foundry) был изобретён первый робот-манипулятор, названный “Versatran”. Он был предназначен для промышленного практического производства. Впоследствии на производствах стали всё чаще использовать роботов-манипуляторов
В этом же году в университете Хопкинса изобрели механизм, названный Hopkins Beast. Он не делал никакой работы, а просто блуждал по комнате. когда заряд батареи становился достаточно малым, робот начинал “высматривать” и “нащупывать” розетку, и с помощью нащупывающего манипулятора заряжался.
К 1963 году был изобретен первый протез-манипулятор - Rancho Arm. Он считается первой искусственной рукой, управляемой компьютером. Она имела шесть степеней свободы, когда у человеческой руки их 7, не считая пальцев. У человека плечо имеет 3 степени свободы (вниз- вверх, влево-вправо, поворот), локоть-2 ( сгиб, поворот) и кисть-2 (вниз- вверх, влево-вправо).
В большинстве случаев роботы-манипуляторы использовались на производстве, но существовали и  другие способы применения. Время от времени изобретали нового робота с нестандартным предназначением. Например в 1973 году Группа Робототехники в Эдинбургском университете сделала устройство “Фредди”. это был робот, умеющий видеть предметы, и собирать из них разные структуры. Или японский робот WABOT-2, способный читать ноты и играть по ним на клавишном музыкальном инструменте. Это можно считать как отдельным направлением - создание человекоподобного робота, так и подготовительной стадией для направления использования манипуляторов в непригодных для человека средах. Например, минное поле - непригодная для человека среда, но решение нашлось в 1983 году. В МВТУ им. Баумана был сконструирован робот МРК, приспособленный для работы с взрывоопасными предметами. В дальнейшем был создан робототехнический комплекс МРК, специализированный на создании роботов-саперов.
У роботов-манипуляторов имеется ещё одно применение. Вместо того, чтобы манипулировать объекты, они перемещают сами себя. В 1989 году MIT собрали Genghis - одного из первых ходящих роботов. Механизм был похож на таракана - вытянутое тело с тремя сегментами, каждый из которых имел по паре конечностей. Способ передвижения был достаточно прост: окончания ног Genghis асинхронно двигались по кругу вдоль сегмента тела. Такой способ передвижения назвали, конечно же, “походка Genghis”. А в 1993 году в университете Карнеги-Меллона был создан другой по форме, размеру и предназначению шагоход. Он был сконструирован для исследования морского дна, однако попытка спуститься в кратер в антарктиде оказалась неудачной. К сожалению, про него доступно не очень-то много информации.
4. Применение сегодня (использовано: Официальный сайт разработчиков шагохода BigDog, Статья прошлое и будущее робототехники)

В современном мире манипуляторы начинают использоваться в ситуациях, где человек не может использовать собственные руки, или это очень неудобно. Например робот-хирург Da Vinci. Это один из первых механических заменителей врача-хирурга. Основная цель этого механизма - упростить проведение операций. Он применяется и по сей день и с помощью его проводят 22 вида операций.

Есть и другие, менее эффективные, но всё же существующие виды применения механических манипуляторов. Например выставочная инсталляция KUKA. Это система из трёх роботов-манипуляторов с широкими экранами на конце. Их задач - показывать что-то, введённое заранее, каждый экран показывает своё видео или презентацию, либо служить одним большим экраном для встроенного терминала. В таком режиме экраны поворачиваются на 90 градусов и аккуратно приставляются друг к другу.

И, наконец, шагоходы. Сейчас им уделяется не так уж и много внимания. Это связано с тем, что у них ещё не появилась область применения. Главная задача шагающих роботов - преодоление таких препятствий, которые не может преодолеть гусеница или колесо. На Земле такие места быстро приспосабливают к этим привычным видам транспорта. Однако где-нибудь на Марсе проложить дорогу не получится, поэтому исследование других планет - теоретически область применения шагоходов в будущем.

Сейчас же технология шагоходов применяется в военных целях. Компания Bostondynamics разработала Bigdog - крупного робота, приспособленного для доставки необходимых припасов солдатам. Робот имеет четыре “лапы”, оснащённые всевозможными сенсорами. В корпусе находится совокупность датчиков, позволяющая шагоходу передвигаться по наклонным поверхностям (угол наклона может достигать  35 градусов). Робот способен удержать равновесие даже после сильного толчка ногой взрослым мужчиной. Модифицированный Bigdog имеет возможность перекатываться с боку на бок и вставать после этого манёвра.

Не стоит забывать и о главной области применения - промышленности. Тут манипуляторы встречаются разные, но принцип у них похож. Они выполняют один алгоритм сборки, сварки и свёртки на конвеере. Собирающие и свёртывающие роботы преимущественно выглядят как рука человека. Это и даёт им возможность устанавливать детали. Свёртывающие роботы применяются для манипуляций, отличных от сварки и сборки. Как пример можно привести роботов на конвеере производства конфет (для обёрток и упаковок). Сваривающий робот может быть как рукой, так и движущейся по рельсам головкой с нужным наконечником. Преимущество роботов здесь заключается в их искусственности. Они не могут совершать ошибок и уставать, а так же могут быть идеально скоординированы с другими механизмами. 

5. Программы роботов-манипуляторов.
Ни одна машина не будет работать без команд, и манипуляторы - не исключение. Они делятся на три группы, разделённые по сложности алгоритма их работы. Им не даны особые названия, а только присвоены уровни сложности.
Роботы первой сложности - это роботы, исполняющие линейный алгоритм. Они не получают никакой информации, кроме как самого алгоритма, и каждое их движение в точности повторяет предыдущее. Программы для них делаются в основном следующим образом: создаётся трёхмерная модель самого робота. Модель анимируют, как будто она выполняет работу. После получения желаемой анимации, пишется алгоритм поведения робота, основываясь на анимации. В конечном счёте, следуя алгоритму, робот должен в точности повторять движения анимации. Это самые простые применения манипуляторов

Следующий по сложности этап применения роботов-манипуляторов - это манипуляторы с сенсорами. В зависимости от получаемых данных в процессе работы они будут выполняться разные команды. Как пример можно привести робот для сортировки яблок по спелости. Здесь могут быть применены датчики цвета, давления, например, для определения мягкости, и датчик определения угла сжатия сустава для определения размера плода. В принципе они похожи на роботов первой сложности, но в отличии от них роботы второй сложности обладают сенсорами и выполняют тот алгоритм, который соответствует полученным данным

Манипуляторы третьей сложности способны “находить” решение в зависимости от полученных данных. Лапы робота Bigdog - хороший пример такого манипулятора. В зависимости от высоты, наклона, скорости и множества других данных робот способен удерживать равновесие и ходить. Такие технологии пригодны для роботов-исследователей, которые должны сами справляться с непредсказуемыми ситуациями.

Технология роботов-манипуляторов относительно новая - ещё не прошло и века, однако за такое короткое время был совершён колоссальный прогресс. Технология становится всё более используемой, её внедрение в разных областях Следовательно, потребность в ней возрастает.. Это даёт возможность предположить: в ближайшем будущем пропадут профессии, связанные с физическим трудом, а им на смену придут профессии, связанные с обслуживанием роботов, выполняющих эту физическую работу.
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