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Uvod

Pramyslovy robot je automaticky fizeny, reprogramovatelny, vicelucelovy, manipulacni
stroj, ktery je stacionarni, nebo umistény na pojezdu, uréeny k pouziti v pramyslové
automatizaci. VyuZziva se k manipulacnim ucellim ve strojirenské vyrobé, nebo automobilovém
pramyslu atd. MUZeme se nékdy setkat s pojmem manipuldtor, ale ve skutecnosti je toto
ustroji slozitéjsi, nez jen pouhy manipulator, jelikoZ je toto zatizeni mnohdy fizené pocitacem
a je schopny autonomni cilové orientované interakce s pfirozenym prostredim, podle instrukci
¢lovéka. Tato interakce spocivd ve snimdni a rozpoznavani prostfedi, ve kterém se robot
nachdzi, a také v manipulovani s predméty, popf. pohybovani se vtomto prostredi. Oproti
tomu za manipuldtor Ize povaZzovat zatizeni bez fidictho systému. Uvadi se také, Ze jde
o zafizeni s nulovou Urovni inteligence, zpravidla pracujici v cyklickém reZimu, a také
ma nulovou reakci ke svému okoli. Ddle manipuldtor nema vice nez 3 pohybové osy,
nebo ma vice nez 3 pohybové osy, ale nejsou preprogramovatelné, podle definice
o manipulatorech.

Historie primyslovych robotu:

Na prvnim pramyslovém robotu
pracovali inzenyfi Georg Devol a Joseph
Engelberger, kteti spolupracovali na jeho
vyvoji a zalozili tak firmu Unimation
pro moznost vyroby robota Unimate 1900
r. 1954. Vroce 1961 byly tyto roboti
Uspésné nasazeny v Trentonu v USA
ve firmé General Motors, kde slouZily
ke zvedani a skladovani horkych kust

kovu z tlakové slévarny.
Aplikovani robotu:

V dnesni dobé je v provozu vice nez 1 milion robotl. Polovina z nich je v Asii, tfetina
je vEvropé a 16 % v Severni Americe. Roboti se nejcastéji nachazi v oblastech svarovani,
lakovani, lisovani a kovani, na montazich, nebo napf. ve sklarském pramyslu. Nejvice se roboti
vyuzivaji k manipulaci na obrabécich strojich.

Pramyslovy robot byl vytvoren za ucelem nahrazeni ¢lovéka v monotonni (cyklické),
tézké, nebo nebezpecéné praci, kde hrozi jakékoliv nebezpedi Urazu ¢lovéka. Déle jsou ale také
vyuzivany pro ucely zvysSeni produktivity, nebo kvality prace. JelikoZz robot dokdze délat
nékteré druhy praci nékolikrat rychleji a hlavné s vétsi presnosti, nez ¢lovék.



Rozdéleni pramyslovych robotu

Kinematicka struktura

Sériové kinematicka struktura znamena, Ze rotacni a translacni kinematické dvojice
jsou fazeny sériové. Vtomto konstrukénim provedeni pracuje 90% robotu
a manipulatord. Nevyhody této struktury je nizka tuhost, prfesnost polohovaniv fadech
desetin milimetra.

Paralelné kinematicka struktura znamens3,
Ze jednotlivé ¢leny jsou fazeny paralelné.
Konstrukéné je mozné provést ti (tripod),
nebo az Sesti (hexapod) vzpérnou
strukturu. Tato struktura ma vyssi tuhost
a proto tento robot ma vétsSi presnost

polohovani (+- 0,01mm).
Hybridné kinematickda struktura je kombinace sériové kinematické struktury
a paralelné kinematické struktury.

Pocet stupnti volnosti:

Pocet stupnQl volnosti ndm Fikd, pocet os, podle kterych se hlavice robota mize

pohybovat. MnoZstvi pohon( se asto shoduje s timto po¢tem stupfid. Cim je hodnota stupné

veétsi, tim dosahneme vétsi manipulaéni moznosti robota.

Druhy pohonti:

Pneumaticky pohon vyuziva tlak plynu pro pohybovani ¢astmi robota. Vyhodou
pneumatického pohonu je rychlost.

Hydraulicky pohon, vyuziva plsobeni tlaku v kapaliné, ktera prevadi silu z jedné strany
na druhou. Za vyhodu hydraulického pohonu je povaZovana vysoka nosnost.
Elektricky pohon prevainé wvyuzivd elektromotory pro uvedeni robota
do pohybu. Elektricky pohon je v dnesni dobé nejvice rozsireny.



Druhy generaci

e V nulté generaci jsou zafazeny manipulatory a roboty zpravidla bez zpétné vazby,
kdy veskeré poruchy ¢i zmény ve sledované oblasti vedou k nedovoleni dalsiho kroku
a centralniho odpojeni systému od pfivodu energie, tj. zastaveni systému a privolani
udrzbare nebo sefizovace.

e Do prvé generace zafazujeme roboty sjednoduchou zpétnou vazbou, schopné
prepinani nékolika podprogramu (pfedem vytvorenych ¢lovékem) a prace podle nich.

e Ve druhé generaci jsou roboti se schopnosti optimalizace, tj. schopnosti vybirat
z predem zadanych program( ten optimalni, podle zadaného kritéria optimalizace.

e Treti generace je charakterizovana roboty, jez jsou schopné samostatné tvorby
programu, nebot se dokazi ucit z nabytych zkusenosti. Zde se predem zadava pouze cil
¢innosti, pficemz zpusob jeho splnéni je ponechan na inteligenci fidiciho systému,
ktery si sdm vytvori program.

o Ctvrta generace je reprezentovana autonomnimi roboty se socidlnim chovanim, které
se chovaji podobné jako ¢lovék, tedy samostatné si voli i cil prace.

Nejcastéji se pouzivaji roboti nulté a prvni generace. Vyjimecné se objevuji i roboti
druhé generace nazyvané ,systém oko- ruka“. Cena robotl druhé generace je znacné vyssi

vrve

pracovnich scén.
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