ROBOTYKA - KALENDARIUM 
	około 350 p.n.e. 
	wybitny grecki matematyk Archytas z Tarentu buduje mechanicznego ptaka nazwanego "Gołąb" (ang. the Pigeon) napędzanego parą. Według przekazów historycznych ptak ten potrafił latać. 

	1206 
	powstaje pierwszy prymitywny robot humanoidalny. Była to mechaniczna łódź z czterema automatycznymi muzykami, pływająca po wodzie. Wynalazek ten stworzony przez Araba - Al-Jazariego miał zabawiać gości podczas przyjęć królewskich. 
fot. www.thocp.net
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	1495 
	Leonardo da Vinci buduje mechaniczne urządzenie wyglądające jak rycerz w zbroi. Mechanizmy ukryte w jego wnętrzu sprawiały, że mechaniczny rycerz poruszał się - wyglądało to tak jakby wewnątrz siedziała żywa osoba. 
Średniowieczni wynalazcy często budowali urządzenia podobne jak "robot Leonarda", wykonujące określone czynności, takie jak zamykanie i otwieranie drzwi, witanie wchodzących itp. Urządzenia takie budowano do zabawiania władców. 
Pomimo iż nie znano wtedy elektryczności, zbudowano wiele modeli poruszanych energią wody, siłą ciężkości czy energią zmagazynowaną w sprężynach.
fot. www.thocp.net 
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	1525 
	powstaje pierwszy prawdziwy android w ludzkiej formie - zbudowany przez Niemca - Hansa Bullmanna. Źródła wskazują, iż zbudował on klika androidów symulujących prawdziwych ludzi - niektóre z nich potrafiły nawet grać na instrumentach muzycznych. W tym samym czasie Gianello Torriano z Cremony zbudował androida - kobietę Torriano, potrafiącego grać na lutni. Figurka ta obecnie znajduje się w Kunsthistorisches Museum we Wiedniu.
fot. www.thocp.net 
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	1564 
	Francuz Pare Ambroise publikuje projekt mechanicznej ręki.
fot. www.thocp.net 
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	1738 
	Jacques de Vaucanson rozpoczyna w Grenoble (Francja) budowę automatu. Zbudował trzy sztuki. Pierwszym był mechaniczny chłopiec grający na flecie potrafiący zagrać 12 piosenek. Drugi automat potrafił już nie tylko grać na flecie, ale także grał na tamburynie. Jednak najbardziej znanym wynalazkiem Vaucansona był trzeci automat, którym była mechaniczna kaczka, która potrafiła poruszać się, kwakać, machać skrzydłami a nawet jeść i trawić pożywienie. 
fot. BBC
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	1753 
	pojawia się pierwszy prawdziwy w cywilizacji zachodniej automat do pisania tekstu, zbudowany przez Knausa. Nie mniej ważne od funkcjonalności maszyny były wykonane na niej zdobienia, charakterystyczne dla tamtych czasów. 
fot. www.thocp.net 
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	1760
	niemiecki wynalazca Friedrich von Knauss buduje androida potrafiącego trzymać pióro i pisać nim tekst (do 170 słów). 

	1770
	Szwajacarscy zegarmistrzowie i wynalazcy nowoczesnych zegarków na rękę - Pierre Jaquet-Droz i jego syn Henri-Louis Jaquet-Droz budują automaty dla europejskich rodzin królewskich. Stworzyli oni trzy lalki, każda z unikatową funkcją. Jedna potrafiła pisać, kolejna grała melodię, a trzecia rysowała obrazki.
fot. www.thocp.net 
	[image: image40.jpg]




	1805
	Joseph Jacquard buduje automatyczne krosno kontrolowane przez kartę dziurkowaną (perforowaną). Karty tego typu będą później stosowane jako metoda sterowania dla pierwszych komputerów w XX wieku.
fot. University of Calgary 
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	1810
	Friedrich Kaufmann buduje mechanicznego trębacza. Mierzący 180 cm wysokości automat potrafił grać na trąbce dzięki zaworom przepuszczającym powietrze przez 12 mechanicznych języków. Dzięki nim generowany dźwięk mógł być modulowany. Całość była napędzana mechanizmem sprężynowym. 
fot. www.thocp.net 
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	1898
	Nikola Tesla buduje i demonstruje na Madison Square Garden zdalnie sterowaną robo-łódź. Amerykański patent nr 613809 zgłoszony przez Teslę opisuje pierwsze na świecie urządzenie sterowane drogą bezprzewodową. Urządzenie to zasilane poprzez wewnętrzne baterie, reagowało na sygnały radiowe. Tesla nie ograniczył tej metody sterowania do łodzi, ale przenosi swoja technologię do innych pojazdów wszelakiego rodzaju oraz mechanizmów mobilnych. Naukowiec chciał, aby możliwe było sterowane dziesiątkami maszyn poprzez jednego lub kilku operatorów wykorzystujących odpowiednio dostrojone radionadajniki i radioodbiorniki. 
Kiedy jeden z dziennikarzy New York Times napisał, że Tesla mógłby zbudować bezzałogową łódź podwodną zdolną do przenoszenia dynamitu jako broni, ten zareagował na ten tekst tymi słowy: "To nie będzie bezprzewodowa torpeda, ale pierwsza rasa robotów, mechanicznych ludzi, którzy będą wykonywać ciężka pracę wykonywaną dotąd przez rasę ludzi". 
Łódź Tesli była w dosłownym znaczeniu narodzinami robotyki. Naukowiec miał ogromną wiedzę z inżynierii mechanicznej i elektrycznej, co pozwoliło mu na budowę pierwszej zdalnie sterowanej robo-łodzi. Niestety, urządzenie to wyprzedzało wyobraźnię ówczesnych ludzi, którzy nie widzieli dla tej maszyny żadnego praktycznego zastosowania.
fot. PBS 
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	1921
	czeski pisarz Karel Capek po raz pierwszy używa słowa "robot" w swojej sztuce "R.U.R" (Rossuum's Universal Robots). Słowo robot po czesku znaczy robota, czyli ciężka, przymusowa praca.
fot. University of Texas - Robotics Research Group 
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	1927
	Niemiecki reżyser Fritz Lang stworzył robota kobietę - Maria, w jego filmie "Metropolis". 
fot. www.thocp.net 
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	1938
	powstaje pierwszy programowalny mechanizm malowania sprayem opracowany przez dwóch Amerykanów - Willarda Pollarda i Harolda Roselunda.
fot. University of Calgary 
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	1940
	Isaac Asimov pisze serię opowieści o robotach dla magazynu Super Science Stories. Pierwszą opowieścią była "A Strange Playfellow" (później pod nazwą "Robbie"). Głównym bohaterem był robot który poczuł przywiązanie do chłopca którego miał chronić. Przez kolejne 10 lat Asimov pisze więcej opowieści o robotach, które ostatecznie zostały zebrane w tomie zatytułowanym "I, Robot" (1950). 
Asimov przyczynił się do popularyzacji słowa "robotyka", które po raz pierwszy użył w swojej powieści ""Runaround" (zabawa w berka) w 1942 roku. Jednak największym wkładem Asimova w historię robotyki było stworzenie praw robotyki: - prawo pierwsze: robot nie może skrzywdzić człowieka, ani przez zaniechanie działania dopuścić, aby człowiek doznał krzywdy. - prawo drugie: robot musi być posłuszny rozkazom człowieka, chyba że stoją one w sprzeczności z pierwszym prawem. - prawo trzecie: robot musi chronić sam siebie, jeśli tylko nie stoi to w sprzeczności z pierwszym lub drugim prawem. 
Później Asimov dodał jeszcze nadrzędne prawo (tzw. prawo zerowe): robot nie może skrzywdzić ludzkości, ani przez zaniechanie działania doprowadzić do uszczerbku dla ludzkości.
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	1945
	II Wojna Światowa okazała się wielkim katalizatorem w rozwoju dwóch istotnych komponentów systemów robotyki: sztucznych układów czucia i kontroli autonomicznej. Istotnym urządzeniem okazał się radar do śledzenia obiektów wroga. Armia amerykańska zbudowała zrobotyzowany system do detekcji min, który był umieszczany z przodu czołgu. W przypadku detekcji miny, system mógł automatycznie zatrzymać czołg zanim ten wjechał na minę. Niemcy zbudowali sterowane, zrobotyzowane bomby zdolne do dokonywania korekt swoich trajektorii.
fot. MSNBC 
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	1946
	John Presper Eckert I John W. Mauchley budują maszynę ENIAC pierwszy na świecie całkowicie elektroniczny komputer cyfrowy (programowalny) do zastosowań ogólnych.
fot. MSNBC
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	1950
	Alan Turing publikuje Computing Machinery and Intelligence , w którym opisuje test określający czy maszyna posiadła zdolność myślenia. Test ten nazywany jest "testem Turinga". Wygląda on następująco: prawdziwy człowiek może zadawać dowolne pytania dwóm obiektom, znajdującym się w osobnych pomieszczeniach. Jeden z nich jest człowiekiem, zaś drugi maszyną (np. komputerem). Człowiek zadający pytania musi określić który jest który. Odpowiedzi są w formie tekstu pisanego czcionką komputerową, po to aby nie było wskazówek ze strony głosu. Co więcej, badane obiekty nie są zobligowane do mówienia prawdy, dzięki czemu komputer może udawać człowieka. Jeśli człowiek zadający pytanie nie jest w stanie określić różnicy pomiędzy człowiekiem a maszyną, wtedy rozsądne jest pytanie "Czy maszyna potrafi myśleć?". 
	[image: image54.png]




	1956
	powstaje elektroniczna robo-wiewiórka Squee. Za oczy służą dwie lampy fotoelektronowe, za "ręce" specjalna szufla która otwiera się i zamyka. Mechanizm posiada 4 organy zmysłu (dwie lampy fotoelektronowe, dwa przełączniki elektryczne), trzy organy ruchu (silnik napędowy, silnik sterujący oraz silnik zamykający i otwierający szuflę z przodu mechanizmu) oraz niewielki mózg na który składa się 6 przekaźników. Wiewiórka potrafiła polować na "orzechy". Orzechem była piłka tenisowa, nad którą trzeba było trzymać latarkę ze stabilnym światłem wymierzonym na wiewiórkę. Squee zbliżała się do "orzecha", podnosiła go (za pomocą szufli), po czym przestawała reagować na stabilne światło latarki kierowane na nią. Po "złapaniu orzecha" wiewiórka zaczynała szukać źródła innego światła (pojawiającego się i gasnącego 120 razy na sekundę), kierującego ją do "gniazda", do którego wrzucała zebrane orzechy. Kiedy orzech ląduje w gnieździe, wiewiórka ponownie zaczyna szukać kolejnych orzechów. 
fot. www.thocp.net 
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	1960
	Firma American Machine and Foundry (AMF Corp.) stworzyła pierwszy na świecie robot cylindryczny, nazwany Versatran. Robot został zaprojektowany przez Harry Johnsona and Veljko Milenkovica.
fot. University of Calgary
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	1960
	Na Uniwersytecie Johns Hopkins powstaje robot nazwany "Bestia". Robot ma w sobie kilkadziesiąt tranzystorów - kiedy jego bateria wyczerpuje się, maszyna potrafi znaleźć czrne gniazdko elektryczne na białej ścianie i podłączyć się do niego w cel naładowania baterii.
fot. University of Calgary 
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	1962
	pierwsze ramię robota przemysłowego - Unimate. Zostało zbudowane przez firmę Unimation założoną przez G.C. Devola i J.S.Engelbergera. Manipulator przemysłowy został zaprojektowany do wykonywania powtarzalnych i niebezpiecznych zadań na linii produkcyjnej General Motors. 
fot. www.thocp.net 
	[image: image58.png]




	1963
	powstaje jedno z pierwszych sztucznych ramion robotycznych sterowanych komputerowo. Rancho Arm służy jako narzędzie pomocniczne dla ludzi upośledzonych. Rancho Arm posiada 6 stopni swobody, dzięki czemu charakteryzuje się elastycznością typową dla ludzkiego ramienia.
fot. www.thocp.net 
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	1965
	Victor Scheinman i Larry Leifer budują ramię robota nazwane Orm, napędzane sprężonym powietrzem. Słowo "Orm" po norwesku znaczy "wąż" .
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	1966
	Stanford Research Institute (później znany jako SRI Technology) buduje Shakey'ego - pierwszego robota mobilnego świadomego swoich ruchów i reagującego na nie (dzięki zastosowaniu systemu sztucznej inteligencji). 
fot. www.thocp.net 
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	1967
	Richard Greenblatt pisze program MacHack, który potrafi grać w szachy. Program ten powstaje w odpowiedzi na artykuł Hurberta Dreyfusa, w którym skrytykował badania prowadzone nad sztuczna inteligencją i zasugerował, że żaden program komputerowy nie zdoła go pokonać w szachy. Kiedy Machach był już gotowy, Dreyfus został zaproszony do rozegrania z nim partii szachów. Prowadził przez większość gry, ale ostatecznie przegrał w końcówce. Program Greenblatta stał się podstawą do budowy innych programów tego typu, w tym Big Blue - program zdolny do gry w szachy, który zdołał pokonać wielkiego mistrza tej gry - Gary Kasparova.
fot. MSNBC 
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	1968
	Na Uniwersytecie South Carolina powstaje pierwszy robot kroczacy sterowany komputerowo. 
fot. University of Calgary 
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	1968
	R. Mosher buduje pierwszą, ręcznie sterowaną "kroczącą ciężarówkę". Potrafiła przejść 4 mile w ciągu 1 godziny. 
fot. University of Calgary
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	1968
	Kawasaki otrzymuje licencję na robota hydraulicznego zaprojektowanego przez firmę Unimation i rozpoczyna jego produkcję w Japonii.
fot. www.thocp.net 
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	1969
	Powstaje WAP-1 - pierwszy dwunożny robot kroczący, zbudowany przez Ichiro Kato. Kato zastosował komputery do stymulowania sztucznych mięśni, połaczaonych z ramą.
fot. University of Calgary 
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	1972
	Dwunonożny robot kroczący WAP-3 zbudowany przez Ichiro Kato potrafi chodzić po płaskich powierchniach, wchodzić po schodach i pochyłościach i z nich schodzić, oraz zawracać podczas ruchu.
fot. University of Calgary
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	1973
	brytyjscy naukowcy prezentują w Edynburgu robota Freddy II, potrafiącego automatycznie składać obiekty, posługując się wymieszanymi częściami leżącymi w stosie. 
fot. University of Calgary
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	1973
	na japońskim Uniwersytecie Waseda powstaje robot Wabot-1. Jest to pierwszy na świecie robot antropomorficzny zbudowany w pełniej skali. Jest wyposażony w system kontroli kończyn, system wizyjny i system do prowadzenia konwersacji. Wabot-1 potrafi komunikować się z człowiekiem (w języku japońskim) oraz mierzyć odległości i określać kierunki względem obiektów, przy użyciu zewnętrznych receptorów, sztucznych uszy i oczu oraz sztucznych ust. Robot porusza się dzięki dolnym kończynom, potrafi chwytać i transportować obiekty w rękach (z wykorzystaniem czujników dotyku).
fot. www.thocp.net 
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	1974
	Victor Scheinman tworzy firmę i zaczyna sprzedawać ramię robotyczne Silver Arm. Ramię to przy zastosowaniu czujników dotyku i ciśnienia potrafi składać ze sobą niewielkie części.
fot. www.thocp.net 
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	1976
	Shigeo Hirose na Tokijskim Instytucie Technologicznym (Tokyo Institute of Technology) projektuje chwytak Soft Gripper. Chwytak ten potrafi objąć manipulowany obiekt w sposób podobny jak wąż opasuje przedmioty. 
fot. www.thocp.net 
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	1978
	Shigeo Hirose buduje robota - węża ACMVI (Oblix). Ostatecznie Oblix zostaje przebudowany i pracuje w przemyśle jako ramię robota MOGURA.
fot. University of Calgary
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	1978
	Wprowadzenie przez firmę Unimation robota PUMA (Programmable Universal Assembly), opracowanego na podstawie projektu powstałego w trakcie badań w fabryce General Motors. 
fot. MSNC
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	1979
	urządzenie Standford Cart samodzielnie przechodzi przez pomieszczenie z krzesłami bez interwencji człowieka. Maszyna jest wyposażona w kamerę TV zamontowaną na specjalnej szynie. Obraz otoczenia jest wykonywany pod różnymi kątami i przekazywany do komputera. Komputer (przetwarzając milion operacji na sekundę) po analizie danych szacuje odległość pomiędzy urządzeniem a przeszkodami. Przejście 30 m zajmuje maszynie 5 godzin.
fot. University of Calgary 
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	1980
	Robert Quinn i Roy Ritzmann z Uniwersytetu Case Western Reserve budują sześcionożnego robota - owada.
fot. University of Calgary 
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	1980
	powstaje pierwsze urządzenie wykorzystujące quasi-dynamiczną technologię poruszania się. Robot WL-9DR wykorzystywał 16-bitowy mikrokomputer jako urządzenie sterujące. Robot mógł wykonywać 1 krok co 10 sekund, miał 10 stopni swobody. WL-9DR został zbudowany przez Ichiro Kato na wydziale inżynierii mechanicznej Uniwersytetu Waseda w Tokio.
fot. University of Calgary
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	1981
	Shigeo Hirose buduje robota Titan II. Ta czteronożna maszyna potrafiła chodzić po schodach. 
fot. University of Calgary
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	1982
	premia filmu Łowca androidów (Blade Runner) Ridleya Scotta z Harrisonem Fordem w roli głównej. Akcja rozgrywa się w roku 2019 w Los Angeles. Androidy (zwane także replikantami) wykorzystywane są do pracy w pozaziemskich koloniach. Nie wolno im przebywać bez kontroli na powierzchni Ziemi - prawa tego strzeże jednostka łowców androidów, Blade Runner. Należy do nich Rick Deckard, który w mrocznej scenerii futurystycznego miasta tropi grupę zbiegłych androidów zaawansowanej serii Nexus-6. Podczas śledztwa okazuje się, że są one zdolne do odczuwania miłości, strachu i nienawiści. 
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	1982
	Firma Heathkit Corporation zademonstrowała robota Hero Junior. Robot ten miał służyć jako pomocnik człowieka w domu. Był wyposażony w budzik i potrafił "zaśpiewać" 7 różnych piosenek. Programy dodatkowe były przechowywane w pamięci robota, za którą służyło 250 kartdridży. 
fot. University of Calgary
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	1984
	Zostaje opracowany PROWLER, pierwszy z serii robotów militarnych.
fot. www.spawar.navy.mil 
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	1984
	Isao Shimoyama i Hirofumi Miura budują na Uniwersytecie Tokijskim robota dwunożnego Biper-4. Robot do utrzymania się w pozycji stojącej potrzebuje stóp podobnych do nart.
fot. University of Calgary 
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	1984 
	Ichiro Kato buduje robota W-2, potrafiącego czytać nuty i grać na elektronicznych organach.
fot. University of Calgary
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	1985
	Firma Tomy Kyogo demonstruje robota - zabawkę Omnibot 2000. Jest zdalnie sterowany poprzez konsolę, którą użytkownik trzyma w rekach. Oprogramowanie robot zmagazynowane jest na taśmie magnetycznej. 
fot. University of Calgary
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	1985
	Powstaje Waseda Hitachi Leg-11 (WHL-11) - dwunożny robot kroczący zdolny do statycznego chodzenia po płaskich powierzchniach. Potrafił zawracać, mógł robić krok co 13 sekund.
fot. University of Calgary 
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	1988
	Robot po raz pierwszy pojawia się w szpitalu (Danbury Hospital w Conneticut) - jako pomocnik. Robotem ten był HelpMate.
fot. University of Calgary 
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	1989
	inżynierowie z the Mobile Robots Group z Massachusetts Institute of Technology demonstrują robota nazwanego Genghis. Robot ten staje się znany, a to przez styl jego chodzenia, nazywanego później "chodem Genghisa".
fot. University of Calgary 
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	1989
	Powstaje robot WL12RIII - pierwszy robot który przy poruszaniu się wykorzystuje do stabilizacji ruchy tułowia. Potrafił wchodzić i schodzić ze schodów. Wykonanie 1 kroku zajmowało mu 0,64 sekundy. 
fot. University of Calgary
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	lata 90 
	Mark Tilden buduje nieskomplikowane roboty przypominające proste formy życia. Roboty te, wyglądem przypominające insekty zapoczątkowały nowy segment robotyki - tzw. robotykę BEAM (z ang. Biology, Electronics, Aesthetics, Mechanics). Roboty Tildena, napędzane energią pochodzącą z promieniowania słonecznego składały się z prostych, ogólnodostępnych komponentów, nie było w nich obwodów scalonych. Celem ich budowy było zastosowanie ich do prowadzenia niebezpiecznych misji, takich jako detekcja min lądowych. 
fot. MSNBC
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	1989
	Rodney Brooks z Laboratorium Sztucznej Inteligencji MIT publikuje artykuł "Fast, Cheap and Out of Control", dzięki któremu rozpoczyna się nowa era w tworzeniu robotów. Naukowcy zaczynają skupiać się na budowie małych, inteligentnych i użytecznych robotów zamiast na drogich i ciężkich maszynach humanoidalnych.

	1992
	dr John Adler demonstruje koncepcje robota CyberKnife, który prześwietla pacjentów promieniami X w poszukiwaniu nowotworów i dostarcza wymierzoną wcześniej dawkę promieniowania na już wykryte guzy. 
fot. Accuray
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	1992
	pierwsze zastosowanie systemu Robodoc przy wszczepianiu protez biodrowych. Był to pierwszy komercyjny robot zastosowany w medycynie, a ściśle w ortopedii. Przy jego pomocy nawiercano kości udowe, uzyskując 95-procentową precyzję.
fot. Integrated Surgical Systems 
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	1993
	Seiko Epson buduje mikrorobota nazwanego Monsieur - wtedy był to najmniejszy robot na świecie, co zostało odnotowane w Księdze Rekordów Guinessa. 
fot. www.thocp.net 
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	1993
	Dante - ośmionożny robot kroczący zbudowany na Uniwersytecie Carnegie Mellon schodzi do czynnego wulkanu Mt. Erebrus na Antarktydzie. Celem jego misji jest zebranie informacji z tego wyjątkowo nieprzyjaznego środowiska. Misja kończy się niepowodzeniem kiedy po pokonaniu krótkiego odcinka 20 stóp robot spada do wnętrza krateru. 

	1994
	powstaje druga wersja robota Dante. Dante 2 jest bardziej wytrzymały od swojego poprzednika. Był wyposażony w 8 kamer przekazujących obraz z przeszukiwanego obszaru, oraz w urządzenia do pobierania próbek stałych i gazowych. Misja robota polegająca na zejściu do krateru Mt. Spurr na Alasce zakończyła się skucesem.
fot. NASA 
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	1994
	pierwszy lot Predatora - bezzałogowego samolotu zwiadowczego i rekonesansowego, zaprojektowanego do długich lotów na średnich wysokościach. Predator przeszedł do historii jako urządzenie, dzięki któremu uśmiercono pociskami przeciwczołgowymi grupę domniemanych terrorystów jadących samochodem.
fot. airforce-technology.com 
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	1994
	powstaje AESOP amerykańskiej firmy Computer Motion. Jest to medyczny, zrobotyzowany system endoskopowy służący do trzymania i stabilizacji kamer podczas małoinwazyjnych operacji chirurgicznych.
fot. Computer Motion 
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	1996
	robot RoboTuna zaprojektowany i zbudowany przez Davida Barrett'a w ramach jego pracy magisterskiej służy jako model bo badania sposobu w jaki pływają ryby.
fot. www.thocp.net 
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	1996
	Chris Campbell i Stuart Wilkinson budują Gastrobota - robota który trawi masę organiczną produkując dwutlenek węgla jako paliwo.
fot. www.thocp.net 
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	1996
	Honda prezentuje robot P3 - owoc dziesięciu lat pracy nad budową robota humanoidalnego.
fot. MSNBC
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	1997
	pierwszy węzeł Międzynarodowej Stacji Kosmicznej (International Space Station) jest umieszczany na orbicie okołoziemskiej. Przez następne 7 lat dołączone zostają kolejne komponenty systemu, włączając w to ramię robotycze kanadyjskiej firmy MD Robotics. 
fot. MSNBC
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	1997
	Szachowy Mistrz Świata - Gary Kasparov przegrywa z superkomputerem Deep Blue (IBM)
fot. IBM
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	1997
	4 lipca zrobotyzowany łazik Sojourner ląduje na Marsie. Jest on częścią programu kosmicznego NASA - Pathfinder Mission, mającego na celu zebranie cennych informacji o Czerwonej Planecie. Sojourner bada marsjańskie podłoże i przesyła dane na Ziemie do września.
fot. NASA 
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	1997
	w japońskim mieście Nagoja odbywa się pierwszy turniej piłki nożnej robotów RoboCup. Publiczność w liczbie 5000 widzów ogląda starcia robotów 40 drużyn.
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	1998
	firma Tiger Electronics przedstawia mechaniczne stworzenie nazwane Furby, które od razu staje się hitem. Wykorzystując różnorodne czujniki, "zwierzę" reaguje na otoczenie i komunikuje się z ludźmi używając pond 800 wyrażeń w języku angielskim. Furby umiał też mówić po. "furbiańsku". 
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	1998
	Cynthia Breazeal z MIT rozpoczyna budowę robota Kismet, który potrafi naśladować emocje charakterystyczne dla dzieci. 
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	1998
	firma LEGO wypuszcza na rynek pierwszy zestaw Robotics Invention SystemTM 1.0. Zestaw ten funkcjonuje później pod nazwą MINDSTORMS
fot. University of Calgary
	[image: image104.png]e





	1998
	firma Friendly Robotics wprowadza do sprzedaży robota - kosiarkę do strzyżenia przydomowych trawników bez ingerencji człowieka.
fot. Friendly Robotics
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	1998
	skonstruowanie pierwszego bionicznego ramienia. Wykorzystuje go Szkot - Campbell Baird.
fot. University of Calgary
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	1999
	firma Personal Robots wypuszcza na rynek robota Cye potrafiącego wykonać pewne prace w gospodarstwie domowym 
fot. University of Calgary
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	1999
	SONY wypuszcza na rynek Aibo - mechanicznego psa. AIBO może autonomicznie poruszać się po pokoju i potrafi grać w piłkę. Bardzo wysoka cena (ponad 2000 dolarów) nie zniechęciły klientów - w niecałe 4 dni sprzedano całą pierwszą serię mechanicznego psa.
fot. SONY
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	1999
	powstaje robot medyczny Zeus. Zeus jest zdalnie sterowanym robotem wykorzystywanym w chirurgii laparoskopowej do zabiegów małoinwazyjnych. Jest to produkt amerykańskiej firmy Computer Motion.
fot. Computer Motion
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	1999
	Mitsubishi buduje robota-rybę. Intencją projektu takiej maszyny było stworzenie mechanicznej ryby z gatunku, który już wyginęł. Efektem pobocznym jest rozwój technologii, które mogłyby mieć zastosowanie w budowie łodzi podwodnych. 
fot. University of Calgary
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	2000 
	Honda prezentuje kolejną generację swojego robota humanoidalnego - ASIMO. Zmieniła się masa i rozmiary robota, zastosowano nowe, zaawansowane technologie chodzenia.Asimo najwierniej z dotychczas stworzonych robotów odtwarza ruchy, jakie wykonują ludzie przy chodzeniu. Nazwa "ASIMO" pochodzi od nazwiska pisarza powieści science fiction Isaac Asimov.[5]
fot. Honda
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	2000
	w październiku Unia Europejska szacuje, iż na świecie wykorzystywanych jest 742 500 robotów przemysłowych. Ponad połowa z tej liczby maszyn jest stosowana w Japonii. 

	2000
	naukowcy z Uniwersytetu Waseda prezentują robota antropomorficznego Waseda Talker, zbudowanego w ramach badań mających na celu zrozumienie mechanizmu wytwarzania dźwięku przez ludzki aparat głosowy. Wykorzystując swoje struny głosowe robot wytwarza japońskie samogłoski, które brzmią podobnie do wymawianych przez ludzi. Elementy odpowiedzialne za wydawanie i modulowanie głosu zostały stworzone przy wykorzystaniu specjalnych materiałów, na wzór biomechanicznej struktury typowej dla ludzi.
fot. Waseda University 
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	2001
	w kwietniu bezzałogowy pojazd latający (UAV) Global Hawk pokonuje 13000 km - z Kalifornii do Południowej Austrialii.
fot. airforce-technology.com 
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	2001
	Kanadyjczycy budują zdalny system manipulacyjny działający w przestrzeni kosmicznej (SSRMS). Był odpowiedzialny m.in. za pomoc w składaniu Międzynarodowej Stacji Kosmicznej ISS. 
fot. University of Calgary
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	2001
	firma Omron wypuszcza na rynek elektronicznego kota - NeCoRo,jako konkurenta dla mechanicznego psa Aibo sprzedawanego przez Sony. NeCoRo został wyposażony w technologię Mind and Consciousness (MaC), która pozwala zwierzakowi okazywać uczucia
fot. University of Calgary
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	2001 
	Sony wypuszcza na rynek drugą generację swojego mechanicznegoo psa Aibo.
fot. Sony 
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	2002
	Sony prezentuje prototyp małego robota humanoidalnego SDR-4X, potrafiącego adaptować się do zmieniającego się otoczenia. Robot potrafi chodzić, biegać i komunikowac się z ludźmi. 
fot. Sony
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	2002
	Japończycy prezentują Paro - robot osobisty wyglądający jak foka - pełni rolę zwierzęcia domowego w miejscach, gdzie ich przebywanie jest zabronione - w szpitalach oraz domach starców. Ma własny charakter, który zmienia się w zależności od tego, jak się go traktuje. Foka jest zadowolona, gdy się ją głaszcze, a zła, gdy się ją bije.
fot. paro.jp 
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	2002
	taktyczny robot militarny amerykańskiej firmy iRobot PackBot debiutuje w warunkach bojowych w Afganistanie. Pomaga przeszukiwać jaskinie, bunkry i pomieszczenia w budynkach, oraz przemieszcza się przez pola minowe. Od tamtej pory jest chętnie wykorzystywany przez amerykańską armię, m.in. w Iraku. 
fot. irobot.com
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	2003
	10 czerwca NASA wystrzeliwuje w kosmos zrobotyzowany łazik Spirit do eksploracji Marsa. Następnie 7 lipca wystrzelony zostaje kolejny robot - Opportunity. Spirit i Opportunity mają szukać na Marsie wody i śladów życia. Roboty te są najbardziej wyrafinowanymi aparatami, jakie przeznaczono dotąd do badań planetarnych.
fot. NASA
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	2003
	Toshiba prezentuje prototyp robota usługowego ApriAlpha, mającego pomagać ludziom przy prostych pracach w domu takich jak np. obsługa urządzeń domowych. Dodatkowo wbudowany, zintegrowany system rozpoznawania mowy pozwala robotowi komunikować się z ludźmi, prowadząc nieskomplikowane rozmowy. ApriAlpha może dostarczać różne informacje, takie jak wiadomości ze świata czy prognozę pogody, jest także w stanie odczytać na głos maile. 
fot. Toshiba
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	2003
	Sony wprowadza do sprzedaży robota humanoidalnego Qrio. Qrio potrafi śpiewać, tańczyć i biegać. Jest on następcą poprzedniej wersji zwanej SDR. Przełomowym osiągnięciem jest fakt, że po raz pierwszy udało się oderwać od podłoża obydwie stopy robota. 
fot. Sony
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	2004
	prezentacja robota Tron X stworzonego przez inżynierów z niemieckiej firmy Festo. Charakterystyczną cechą robota jeśli możliwość wykonywania skomplikowanych ruchów - ponad dokładnie skalibrowanych 200 siłowników zapewnia mu ruchliwość i mimikę twarzy zbliżoną do ludzkiej. 
fot. Festo
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	2004
	japońska firma ZMP wprowadza na rynek robota Nuvi, który jest pierwszym na świecie robotem humanoidalnym przeznaczonym do użytkowania w gospodarstwach domowych. Produkowany dla masowego odbiorcy, jest dostępny w kilku wersjach.
fot. ZMP
	[image: image121.png]¥





	2004
	Epson prezentuje najmniejszy na świecie zrobotyzowany helikopter Micro Flying Robot. Ważący zaledwie 10 gramów i mierzący 70 mm wysokości robot ma być wykorzystywany jako "latająca kamera" podczas katastrof naturalnych.
fot. Epson 
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	2005
	Badacze z Cornell University ogłaszają, że zbudowali pierwszego samopowielającego się robota. Robot został zbudowany z czterech sześcianów ustawionych jeden na drugim. Każda z kostek może obracać się względem swojej przekątnej co pozwala robotowi złożonemu z kilku elementów na manipulowanie innymi kostkami, przykładowo robot "wieża" może zgiąć się i podnieść kolejna kostkę, dołączając ją do swojej struktury. Wielokrotnie powtarzając analogiczne operacje proste roboty mogą składać własne kopie.
fot. Cornell University 
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	2005
	Japończycy konstruują pięciotonowego robota Enryu do pomocy przy wyciąganiu samochodów z głębokich zasp śniegu. Robot wyposażony w 7 kamer posiada dwa, hydraulicznie sterowane ramiona o zasięgu 16 stóp . Każde z nich może podnieść ciężar o masie około 500 kg. 
fot. MSNBC
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	2005
	powstaje pierwszy na świecie robot na ogniwa paliwowe - Speecys-FC. Robot napędzany jest pięcioma ogniwami paliwowymi umieszczonymi w ramionach robota, które w przeciwieństwie do tradycjnych baterii nie wymagają wielogodzinnego ładowania. Paliwo przechowywane jest w 16 litrowym zbiorniku umieszczonym w karku. Robot sterowany jest za pośrednictwem komputera PC, drogą bezprzewodową. Robot jest przeznaczony do upowszechniania technologii ogniw paliwowych na uniwersytetach technicznych i w jednostkach badawczych
fot. Speecys
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	2005
	powstaje robot przypominający wyglądem kota - iCat stworzony przez specjalistów z firmy Philips. Charakterystyczną cechą tego mechanicznego kompana jest twarz wyrażająca emocje. Dzięki tej umiejętności, robot ten jest idealny do poznawania interakcji robot - człowiek. iCat pokazuje smutek, kiedy każe mu się odejść, cieszy się gdy jest chwalony 
fot. TIME
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	2005
	Południowokoreańscy inżynierowie demonstrują robota HUBO (w wersji trzeciej), który według nich jest najinteligentnijeszym robotem na świecie. Hubo jest drugim robotem tego typu na świecie, po japońskim Asimo.
fot. Korean Institute of Science and Technology
	[image: image127.png]




	2005
	Chiny zarażone od Japonii i USA robotomanią, budują swojego pierwszego "osobistego robota". Wysoki na 80 cm prototypowy robot Liangliang ("świetlisty") może chodzić, pokonywać przeszkody i wykonywać wydawane głosem instrukcje, a także śpiewać, opowiadać dowcipy i ściągać informacje z internetu, a nawet komunikować się z właścicielem za pomocą SMS-ów.
fot. PAP 
	[image: image128.png]=zl





	2005
	powstaje IFOMIND - robot przejawiający kognitywne procesy myślowe. "Specjalnością" IFOMINDA jest jego sposób zachowywania się podczas kontaktu z nieznanym wcześniej obiektem. Robot w takiej sytuacji początkowo zachowuje się "instynktownie" z ludzkiego punktu widzenia, to znaczy boi się go i czuje respekt. Jednakże robot wyposażono także w typowo ludzkie odczucie ciekawości i dociekliwości, które zmusza go do "wybadania" obiektu. Dokonuje tego poprzez obserwację zachowań i reakcji na zbliżanie się do nieznanego przedmiotu. Robot potrafi przechować w pamięci nabyte doświadczenie i wykorzystać je w przyszłości, podczas obserwacji innych obiektów.
fot. automatyka.pl 
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	2006
	południowokoreańscy inżynierowie budują robota humanoidalnego przypominającego kobietę - Ever-1. Robot waży 50 kilogramów i ma 160 cm wzrostu, rozumie 400 słów, potrafi nawiązać kontakt wzrokowy i rozpoznawać twarze, w zsynchronizowany sposób porusza wargami podczas mówienia i ma nieźle rozwiniętą mimikę. EveR-1 może być używany do oprowadzania po muzeum lub jako android-nauczyciel, który czyta książki dzieciom.
fot. The Korea Times
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	2006
	zespół naukowców z firmy Honda oraz ATR Computational Neuroscience Laboratories prezentują nowy interfejs dla robota Asimo, który umożliwia sterowanie elektronicznym towarzyszem za pomocą myśli. System ten opiera się na monitorowaniu fal mózgowych użytkownika, wykorzystując w tym celu specjalne urządzenie do przeprowadzania rezonansu magnetycznego. 

	2006
	robot-asystent Enon firmy Fuijtsu rozpoczyna pracę w jednym z japońskich sklepów samoobsługowych. Enon korzysta z wielu kamer i czujników ultradźwiękowych, dzięki którym potrafi dokładnie zlokalizować poruszających się ludzi i przeszkody. Oprócz pomocy przy zakupach, Enon może wskazać klientom także inne miejsca na terenie supermarketu, takie jak palarnie czy bankomaty.
fot. vnunet.com 
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	2006
	rozpoczyna się sprzedaż robota humanoidalnego PLEN firmy Systec Akazawa. Urządzenie potrafi chodzić, jeździec na wrotkach i deskorolce oraz kopać piłkę. Cechą, która wyróżnia nowego robota spośród podobnych mu urządzeń, jest niezwykła precyzja balansu korpusu humanoida.
fot. techeblog.com 
	[image: image132.png]




	2006
	Japończycy budują robota humanoidalnego potrafiącego podnosić ciężary o masie kilkudziesięciu kilogramów. Robot został publicznie zademonstrowany 28 marca 2007 roku w Tokio. Podczas pokazu podniósł 30-kilogramową paczkę oraz 66-kilogramowy manekin. 
fot. MSNBC
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	2006
	Japońscy naukowcy budują robota, który rozpoznaje gatunek i skład wina bez otwierania butelki. Robot po prześwietleniu wina strumieniem podczerwieni dokonuje analizy jego składu chemicznego. Następnie brzmiącym dziecięco głosem mówi, jakiej marki to trunek, jak smakuje i jakie potrawy najlepiej do niego pasują 
fot. gazeta.pl 
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	2006
	Toyota prezentuje model zrobotyzowanej, skaczącej nogi. Noga ma wysokość 1m i potrafi skakać do góry na maksymalną wysokość 4 cm . Ten cud mechanicznej techniki akrobatycznej był możliwy dzięki zastosowaniu aktywnego złącza w palcu u nogi w połączeniu z regularnym kolanem i biodrem. 
fot. Toyota
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	2006
	norwescy badacze budują napędzanego hydraulicznie robota budową przypominającego węża. Robot nazwany Anna Konda jest wystarczająco silny aby przedrzeć się przez ściany i wydajny, aby wspomagać akcje ratowania życia w krytycznych sytuacjach. 
fot. The Engineer Online
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	2006
	firma VECNA Technologies buduje robota - sanitariusza do celów militarnych - BEAR. Humanoidalny robot firmy Vecna może chodzić, biegać, podnosić ciężkie przedmioty oraz wchodzić po schodach na swoich ruchomych nogach z napędzanymi gąsienicami.
fot. VECNA Technologies 
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	2006
	zaprezentowano nowy typ robota który zamiast na nogach czy kółkach opiera się na kuli. Robota skonstruował Professor Ralph Hollis z Carnegie Mellon University. Ballbot jest zasilany bateriami i może się poruszać we wszystkich kierunkach, dynamicznie balansując na pojedynczej metalowej kuli pokrytej uretanem.
fot. onet.pl 
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	2006
	w październiku w Nagoya'a Sakae (Japonia) zostaje otwarte muzeum robotów. Jest to pierwsze muzeum w pełni poświęcone robotom z całego świata. W muzem robotów można prześledzić historie robotów oraz zaobserwować jak zmieniały się technologie budowy robotów. W muzeum znajdują się również sklepy i restauracje, gdzie roboty kelnerami są roboty.
fot. MSNBC 
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	2006
	portugalski designer Leonel Moura tworzy robota o nazwie RAP (Robotic Acion Painter), który potrafi bez pomocy człowieka rysować nieskomplikowane obrazy. Elektroniczny malarz na bieżąco analizuje swoje dzieło i sam decyduje, czy jest ono ukończone. RAP jest w pełni autonomiczny i używa specjalnych algorytmów sztucznej inteligencji do tworzenia swoich obrazów. Po skończonej pracy robot dokonuje charakterystycznego dla siebie podpisu w rogu płótna. Na jesieni 2006 roku można było obejrzeć dzieła robota w Amerykańskim Muzeum Historii Naturalnej znajdującym się w Nowym Jorku.
fot. 4press.pl 
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	2006
	południowokoreański robot strzegący granicy z Koreą Północną zostaje "uruchomiony" po raz pierwszy w 2006 roku z polecenia Ministra Przemysłu i Energii Korei Południowej - Chung Sye-kyun'a który powiedział, że dzięki tej maszynie rozpocznie się nowa era zastępowania ludzi robotami które będą strzegły zmilitaryzowanej granicy. Robot może strzelać z broni maszynowej lub gumowymi kulami. Jest wyposażony w systemy wizyjne światła widzialnego i podczerwonego.
fot. MSNBC 
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	2006
	powstaje My Spoon firmy SECOM - robot zaprojektowany do pomagania ludziom niezdolnym do używania własnych rąk. Urządzenie umożliwia pacjentom jedzenie posiłków poprzez przenoszenie jedzenia z tacy do ust człowieka - kawałek po kawałku. 
fot. SECOM
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	2006
	naukowcy z University of Vermont budują samonaprawiającego się robota. Urządzenie potrafi "wyczuwać" zmiany w swoim otoczeniu i dostosowywać się do nich, dzięki czemu może poruszać się bez względu na to gdzie się znajduje i w jakiej jest kondycji. Urządzenie bez użycia kamery potrafi samodzielnie wykryć że stracił jedną z nóg i znaleźć sposób na poruszanie się mimo tego "okaleczenia." 
fot. Nature
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	2006
	Microsoft wydaje platformę programistyczną, która ma znacznie ułatwić tworzenie rozwiązań aplikacyjnych z dziedziny robotyki. Microsoft Robotics Studio jest platformą mającą umożliwić tworzenie oprogramowania dla robotów, zarówno prawdziwych jak i symulowanych. Jest kompatybilne z rozwiązaniami sprzętowymi takimi jak Roomba i Lego Mindstorms NXT. Robotics Studio jest darmowe dla hobbystów i badaczy.
fot. Microsoft 
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	2006
	Nao is a small open source programmable humanoid robot developed by Aldebaran Robotics, in France. Widely used by worldwide universities as a research platform and educational tool.[32]
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	2006
	RoboTurk is designed and realized by Dr Davut Akdas and Dr Sabri Bicakci at Balikesir University. This Research Project Sponsored By The Scientific And Technological Research Council Of Turkey (TUBITAK) in 2006. RoboTurk is successor of biped robots named "Salford Lady" and "Gonzalez" at university of Salford in the UK. It is the first humanoid robot supported by Turkish Government.[33]
	

	2006
	REEM-A was the first fully autonomous European biped humanoid robot, designed to play chess with the Hydra Chess engine. The first robot developed by PAL Robotics, it was also used as a walking, manipulation, speech and vision development platform.[34]
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	2006
	iCub, a biped humanoid open source robot for cognition research.[35] It was designed by the RobotCub Consortium of several European universities and built by Italian Institute of Technology, and is now supported by other projects such as ITALK.[1] 
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	2006
	Mahru, a network-based biped humanoid robot developed in South Korea.[36] Unlike other robots such as ASIMO, they can obtain artificial intelligence from certain networks.[1]
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	2007
	Brytyjscy naukowcy poinformowali o powstaniu robota, który potrafi "odczuwać" emocje. Urządzenie zbudowano w ramach projektu Feelix Growing. W stworzeniu maszyny brali udział eksperci od robotyki, psychologii i neurologii z całego świata. Ich celem było stworzenie robota, który byłby w stanie zaangażować się emocjonalnie w relacje z człowiekiem. Uczeni zapewniają, że zbudowane przez nich urządzenie potrafi nawiązać z człowiekiem taki kontakt, jaki nawiązuje dziecko z dorosłym, któremu ufa. Robot posługuje się wzrokiem, słuchem, dotykiem i osądem, pozwalającym mu ocenić dystans emocjonalny z człowiekiem. Potrafi rozpoznać nasz język ciała i reagować na nasze stany emocjonalne, takie jak złość, strach i szczęście.

	2007
	Firma Shadow stworzyła rękę robota, która wyglądem jest bardzo zbliżona do ręki człowieka. Producent podaje, że sztuczna dłoń może wykonywać wszystkie ruchy, jakie może robić ludzka dłoń. Projekt Shadow ma zintegrowane sensory oraz system pozycjonujący, pozwalający na precyzyjne sterowanie za pomocą komputera. Dłoń zawiera ok. 40 mięśni powietrznych, które powodują ruch ręki.
fot. Shadow 
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	2007
	Japończycy konstruują robota - dziecko CB2. Robot posiada inteligencję i wygląd 1-2 letniego dziecka. Naukowcy liczą na to, że dzięki niemu zgłębią tajniki procesu dojrzewania i rozwoju małych dzieci.
fot. Pink Tentacle
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	2007
	W Płd. Korei powstaje Kansei - zrobotyzowana, sztuczna twarz reagująca na słyszane słowa właściwym wyrazem twarzy, imitującym emocjonalną interpretację danego słowa. Urządzenie potrafi przedstawić 36 różnych wyrazów twarzy. 
fot. Pink Tentacle
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	2007
	Robot Hubo zostaje pierwszym robotem na świecie potrafiącym poruszać się na Segwayu.
Hubo 2 is a full-size humanoid that can walk, run, dance, and grasp objects. It uses a straight-leg walking gait that's an improvement over most bipedal robots, which keep their knees bent to balance. 
fot. Gizmodo
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	2007
	TOPIO, a ping pong playing robot developed by TOSY Robotics JSC.[37] Every TOPIO uses an advanced artificial intelligencesystem to learn and continuously improve its skill level while playing.[3]
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	2007
	Twendy-One, a robot developed by the WASEDA University Sugano Laboratory for home assistance services. It is not biped, as it uses an omni-directional mobile mechanism.[38]
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	2008
	Justin, a humanoid robot developed by the German Aerospace Center (DLR).[39] This wireless robot is controllable through telepresence, a type of technology that allows a person to feel as if he or she were present from a location other than his or her true location.
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	2008
	KT-X, the first international humanoid robot developed as a collaboration between the five-time consecutive RoboCup champions, Team Osaka, and KumoTek Robotics.[40]
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	2008
	Nexi, the first mobile, dexterous and social robot, makes its public debut as one of TIME magazine's top inventions of the year.[41] The robot was built through a collaboration between the MIT Media Lab Personal Robots Group,[42] UMass Amherst and Meka robotics.[43]

 HYPERLINK "https://en.wikipedia.org/wiki/Humanoid_robot" \l "cite_note-44" [44]
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	2008
	Salvius, The first open source humanoid robot built in the United States is created. Salvius, whose name is derived from the word 'salvaged', has been constructed with an emphasis on using recycled components and materials to reduce the costs of designing and construction. The robot is designed to be able to perform a wide range of tasks by having a body structure that is similar to that of a human. 
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	2008
	REEM-B, the second biped humanoid robot developed by PAL Robotics. It has the ability to autonomously learn its environment using various sensors and carry 20% of its own weight.[45] REEM-B can recognize, grasp and lift objects and walk by itself, avoiding obstacles through simultaneous localization and mapping. The robot accepts voice commands and can recognize faces.
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	2008
	Surena, This robot was introduced in December 13, 2008. It had a height of 165 centimetres and weight of 60 kilograms, and is able to speak according to predefined text. It also has remote control and tracking ability.  SURENA II was capable of walking, as well as performing some exhibitive scenarios.
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	2009
	HRP-4C, a Japanese domestic robot made by National Institute of Advanced Industrial Science and Technology, shows human characteristics in addition to bipedal walking.
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	2009
	Turkey's first dynamically walking humanoid robot, SURALP, is developed by Sabanci University in conjunction with Tubitak.[46] The kinematic arrangement of the robot consists of 29 independently driven axes, including legs, arms, waist and a neck.
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	2009
	Kobian, a robot developed by WASEDA University can walk, talk and mimic emotions.[47] Kobian, which is based on the WABIAN-2R robot and the emotion expression humanoid robot called WE-4RII, is 1,470 mm tall and weighs 62 kilograms.[1] Its two eyeballs are outfitted with CMOS cameras.[1] It is a bi-pedal standalone robot with control units such as motor drivers placed in the robotic head, making this particular part larger than the human head.[2]
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	2009
	DARwIn-OP, an open source robot developed by ROBOTIS in collaboration with Virginia Tech, Purdue University, and University of Pennsylvania. This project was supported and sponsored by NSF.
	[image: image21.png]




	2010
	NASA and General Motors revealed Robonaut 2, a very advanced humanoid robot. It was part of the payload of Shuttle Discovery on the successful launch February 24, 2011. It is intended to do spacewalks for NASA.[48]
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	2010
	Researchers at Japan's National Institute of Advanced Industrial Science and Technology demonstrated their humanoid robot HRP-4C.[49] She can move like a human, utilizing 30 body motors and another eight dedicated to facial expressions. Miim can also respond to speech using speech recognition software, and can also sing, using the vocal synthesizer Vocaloid.[2]
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	2010
	In September the National Institute of Advanced Industrial Science and Technology also demonstrates the humanoid robot HRP-4. The HRP-4 resembles the HRP-4C in some regards but is called "athletic" and is not a gynoid.
	[image: image24.jpg]Holding an object with a 5-ngered hand.





	2010
	REEM, a humanoid service robot with a wheeled mobile base. Developed by PAL Robotics, it can perform autonomous navigation in various surroundings and has voice and face recognition capabilities.[50]
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	2011
	Robot Auriga was developed by Ali Özgün HIRLAK and Burak Özdemir in 2011 at University of Cukurova. Auriga is the first brain controlled robot, designed in Turkey. Auriga can service food and medicine to paralysed people by patient's thoughts. EEG technology is adapted for manipulation of the robot. The project was supported by Turkish Government.[51]
	

	2011
	In November Honda unveiled its second generation Honda Asimo Robot. The all new Asimo is the first version of the robot with semi-autonomous capabilities.
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	2012
	In April, the Advanced Robotics Department in Italian Institute of Technology released its first version of the COmpliant huMANoid robot COMAN which is designed for robust dynamic walking and balancing in rough terrain.[52]
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	2013
	On December 20–21, 2013 DARPA Robotics Challenge ranked the top 16 humanoid robots competing for the US$2 million cash prize. The leading team, SCHAFT, with 27 out of a possible score of 30 was bought by Google.[53] PAL Robotics launches REEM-C the first humanoid biped robot developed as a robotics research platform 100% ROS based.
	

	2014
	Manav – India's first 3D printed humanoid robot developed in the laboratory of A-SET Training and Research Institutes by Diwakar Vaish (head Robotics and Research, A-SET Training and Research Institutes).[54]
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	2014
	SoftBank Robotics releases the Pepper robot available for everyone. Pepper's ability to detect emotion comes from the ability to analyze expressions and voice tones. The robot has also been used at banks and medical facilities in Japan, using applications created by Seikatsu Kakumei.[6]

 HYPERLINK "https://en.wikipedia.org/wiki/Pepper_(robot)" \l "cite_note-7" [7]

 HYPERLINK "https://en.wikipedia.org/wiki/Pepper_(robot)" \l "cite_note-8" [8] and is also used at the four hundred branches of Hamazushi restaurants in Japan.[5]
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	2014
	Nadine is a female humanoid social robot designed in Nanyang Technological University, Singapore, and modelled on its director Professor Nadia Magnenat Thalmann. Nadine is a socially intelligent robot which returns greetings, makes eye contact, and remembers all the conversations it has had.[55]

 HYPERLINK "https://en.wikipedia.org/wiki/Humanoid_robot" \l "cite_note-56" [56]
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	2015
	Sophia is a humanoid robot developed by "Hanson Robotics", Hong Kong, and modelled after Audrey Hepburn. Sophia has artificial intelligence, visual data processing and facial recognition. In October 2017, Sophia became the first robot to receive citizenship of any country.[3]

 HYPERLINK "https://en.wikipedia.org/wiki/Sophia_(robot)" \l "cite_note-auto1-4" [4] 
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	2016
	OceanOne, developed by a team at Stanford University, led by computer science professor Oussama Khatib, completes its first mission, diving for treasure in a shipwreck off the coast of France, at a depth of 100 meters. The robot is controlled remotely, has haptic sensors in its hands, and artificial intelligence capabilities.[57]
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	2017
	PAL Robotics launches TALOS[58], a fully electrical humanoid robot with joint torque sensors and EtherCAT communication technology that can manipulate up to 6Kg payload in each of its grippers.
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