Priemyselny robot, Struktura, funkcie, klasifikacia, manipulator,
servisny robot, humanoidny robot (humanoid) :)

Priemyselné roboty (v odbornej literattire):
Zariadenia, ktoré maju schopnost samostatne rieSit rozne manipulacné ulohy.

V sucasnosti, aj ked je priemyselny robot definovany podla ISO, existuje cely rad dalSich definicii s réznymi
interpretaciami avsak vSetky maju tu istd podstatu.

Priemyselny robot (podla normy ISO 8373:1994):

Automaticky riadeny, programovatelny, viacucelovy manipulator pre €innost v troch
alebo viacerych osiach.

Priemyselny robot inak:

Automaticky alebo pocitacom riadeny integrovany systém, schopny autonémnej, cielovo
orientovanej interakcie s prirodzenym prostredim, podla inStrukcii od ¢loveka.

Tato interakcia spociva vo vnimani a rozpoznavani tohto prostredia a v manipulovani s predmetmi, pripadne v
pohybovani sa v tomto prostredi.

Tato definicia zahffia robotické systémy aj pre rézne, nielen priemyslové pouzitie.
Struktira priemyselnych robotov
Strukturu priemyselného robota rozdelujeme na:

mechanicku,
riadiacu,
programovaciu cast.
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Manipulator

Zariadenie s dvojpolohovymi pohybovymi jednotkami s viastnym alebo odvodenym pohonom a riadenim pre
automatickl manipulaciu s obrobkami, podla stanoveného programu a casového priebehu v sulade s
¢innostou vyrobnych strojov a ostatnych doplnkovych zariadeni.

Priemyselny robot

Univerzalne vyuzitelny pohybovy viacosovy manipulator, ktory ma volne programovatelny spésob pohybu.
Roboty moézu byt vybavené chapadlami (efektormi), nastrojmi alebo inymi vyrobnymi prostriedkami a mozu
vykonavat manipulacné, technologické alebo montazne ukony.

Servisny robot

Je definovany ako programovatelné pohybové zariadenie vykonavajuce Ciastocne alebo plne automaticky rézne
sluzby. Pracuje s modelom prostredia, spracovava prikazy, informacie zo senzorov a vyuziva programovanie a
automatické planovanie drahy.

Humanoidny robot (humanoid)
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http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/7277/efektor

Je koncipovany na zaklade modelovania fyzickych znakov ¢loveka. Tento robot sa pohybuje na dvoch nohach so
zabezpelenim zachovania rovnovahy pri pohybe. Humanoidné roboty musia byt schopné urcit svoju polohu v
prostredi, vnimat okolité prostredie, identifikovat prekazky, vyhybat sa im. Pracuje s dvoma rukami
antropomorfného typu, prvky ruk si vybavené dotykovymi senzormi na citlivd pracu.
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Takto dnes chyta predmety humanoidny alebo priemyselny robot

Funkcie, charakteristiky a kinematické systémy priemyselného robota: kartézsky systém (TTT), cylindricky (RTT),
sféricky (RRT), angularny (RRR), robot s kinematikou RRT-SCARA, stupne volnosti; Priemyselny robot jednoducho

Zdroje
Prevzaté a upravené z:
* https://ssjh.sk/dokuwiki/doku.php/mnk/definicia_struktura_a_funkcie_priemyselneho_robota.

Copyright © 2013 - 2026 Encyklopédia poznania 2/2


http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/9438/funkcie-charakteristiky-a-kinematicke-systemy-priemyselneho-robota-kartezsky-system-ttt-cylindricky-rtt-sfericky-rrt-angularny-rrr-robot-s-kinematikou-rrt-scara-stupne-volnosti
http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/9438/funkcie-charakteristiky-a-kinematicke-systemy-priemyselneho-robota-kartezsky-system-ttt-cylindricky-rtt-sfericky-rrt-angularny-rrr-robot-s-kinematikou-rrt-scara-stupne-volnosti
http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/6690/priemyselny-robot
https://ssjh.sk/dokuwiki/doku.php/mnk/definicia_struktura_a_funkcie_priemyselneho_robota

