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V literatufe se pod pojmem primyslovy robot rozuméji
zarizeni, ktera maji schopnost samostatné fresSit rGzné
manipulacni ulohy. V soucasnosti, i kdyzZ je prumyslovy robot
definovan podle ISO, existuje cela rada dalsich definic s
riznymi interpretacemi, avsak vsechny maji stejnou podstatu.

Prumyslovy robot "je oficidlné definovan podle normy ISO
8373: 1994 jako:

"Automaticky  fizeny, programovatelny,  viceucelovy
manipulator pro cinnost ve trech nebo vice osach”

Architektura manipulatoru a robot:
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Architektura manipulatoru a robot:
V soucasnosti obecna klasifikace robotu zahrnuje kategorie:

* Manipulator je zarizeni vyuzivano k manipulaénim ucelim.
Historicky byl manipulator vyuzivan drive nez robot. Obecné
se da fict, Zze existuje-li zarizeni s mensSim poctem stupnu
volnosti nez 3 nebo stupnu volnosti je vice nez 3, ale nejsou
programovatelné, tak tato zafizeni jsou povazovana za
manipulatory.
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Predné rameno
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Mechanické rozhranie
urcene pre instalaciu "ruky”
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Architektura manipulatoru a robot:

V soucasnosti obecna klasifikace robotl zahrnuje
kategorie:

* Primyslovy robot je univerzdlné vyuZitelny pohybovy
viceosy manipulator, ktery ma volné programovatelny
zpusob pohybu. Roboty mohou byt vybaveny chapadly,
nastroji nebo jinymi vyrobnimi prostredky a mohou
provadet manipulacni, technologické nebo montazni
ukony.
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Architektura manipulatoru a robot:

Primyslovy robot se da v zasadé rozdélit na:
* Mechanickou cast

e Ridici ¢ast
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BEAE Architektura manipulatoru a robot

Mechanicka cast:

 Podstava

 Ramena ﬁ Klouby a Vazby

* Koncovy efektor — povazuje se za samostatnou cast

Kurzy pro spoleénost 4.0, s registraénim &islem: CZ.02.2.69/0.0/0.0/16_031/0011591 WWW.VSTECB.cz



N

M (B

Architektura manipulatoru a robot:

e Klouby slouzi k realizaci pohybu robota. (Nedilnou
soucasti kloubl jsou pohony s prevodovkou. V
modernich verzich je soucasti kloubU také autonomni
ridici systém, komunikacni rozhrani a sada senzoru.)

* Vazby tvori tuha télesa mezi nimi.

* Kazdy kloub poskytuje stupen volnosti.
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Architektura manipulatoru a robot:

Koncovy efektor:

Slouzi k uchycovani manipulaéniho objektu — muze se
jednat o chapadlo nebo technologickou hlavici napt.
svarovaci horak.

Spolu s prumyslovym robotem se podili na realizaci
polohovani a orientaci neseného predmétu.
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Architektura manipulatoru a robot:

Ridici systém robota

Jeho ukolem je na zakladé informaci ulozenych v paméti
ridictho pocitate a informaci ziskanych ze snimacu
planovat Cinnost robota a rozhodovat o ukonech, které
maji byt provadeny. Obecné se da frici, ze fridici systém
zahrnuje funkce rizeni polohovani a kromé toho nabizi
moznost soucasného rizeni perifernich zarizeni.

Toto vse zavisi na typu Fridiciho systému a jeho
propracovanosti vyrobcem primyslového robota.

Kurzy pro spoleénost 4.0, s registraénim &islem: CZ.02.2.69/0.0/0.0/16_031/0011591 WWW.VSTECB.cz



N

BEAE Architektura manipulatoru a robot

DSR - Distribuovany Systém Rizeni robota

Moderni fridici systémy nejsou tvoreny pouze jednim
mikroprocesorem, ale obvykle kazdy kloub robota je
vybaven vlastnim mikroprocesorem vcéetné sady snimacu.
Proto fizeni jednotlivych kloubl, muZe probihat zcela
nezavisle na jinych kloubech. Jsou-li vsechny dilCi ridici
jednotky kloubl propojeny s nadrazenu fridici jednotkou,
jedna se o tzv. Distribuovany ridici systém.
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Architektura manipulatoru a robot:

Pohybové vlastnosti prumyslového robota:

* Pohybové vlastnosti robotu jsou dany poétem rotacnich
os (R) a poétem primych/translacnich os (T) a jejich
vzajemnym usporadanim.

K dosazeni jakéhokoli bodu v prostoru jsou zapotrebi
alespon 3 osy

e K nastaveni uchopeni nebo nastaveni libovolné polohy v
ramci pracovniho prostoru uz je potreba minimalné 6 os

Zminénym osam, se takeé rika stupné volnosti.
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3D skenery a skenovaci systemy

Struktura TTT

Kurzy pro spoleénost 4.0, s registraénim &islem: CZ.02.2.69/0.0/0.0/16_031/0011591 WWW.VSTECB.cz



N

M (B

Struktura RTT ‘
T} =

3D skenery a skenovaci systemy
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3D skenery a skenovaci systemy

Struktura RRT
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3D skenery a skenovaci systemy

¥R

Struktura RRR
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3D skenery a skenovaci systemy

Struktura SCARA
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Dekuji za pozornost

Realizovano v ramci projektu:
Kurzy pro spolecnost 4.0, s registracnim Cislem: CZ.02.2.69/0.0/0.0/16_031/0011591,
ve vyzvé €. 02_16_031 Celozivotni vzdélavani na vysokych Skolach v prioritni ose 2 OP,
Operacniho programu Vyzkum, vyvoj a vzdélavani. 3
Realizace projektu je spolufinancovana z prostfedktd ESF a statniho rozpocétu CR.
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