Funkcie, charakteristiky a kinematické systémy priemyselného
robota: kartézsky systém (TTT), cylindrick (RT1%, sféricky (RRT),
angularny (RRR), robot s kinematikou RRT-SCARA, stupne volnosti :)

Hlavné funkcie priemyselného robota:

- manipula€na schopnost - t.j. schopnost uchopovat objekty, prenasat, orientovat a polohovat ich vratane
technologickych nastrojov,

- univerzalnost - to znamen4, Ze robot neslizi iba k jednému Ucelu, ale po zmene programu, koncového
efektora alebo nastroja, je ho mozné pouzit i pre iné Ucely pri inych podmienkach a iteracnych vztahoch
aplikovaného prostredia,

- vnimanie - schopnost vnimat pracovné a operacné prostredie z vnutornych a vonkajSich snimacov pre
riadenie funkcii cielového programu,

- autonémnost - schopnost samostatne vykonavat poZzadovanu postupnost uloh, podla zadaného programu,
resp. v kombinacii s urcitym stupfiom samo rozhodovania o vybere postupu pre realizaciu Ulohy,

- integrovanost - schopnost softvérovo a hardvérovo sustredit funkéné skupiny a hlavné subsystémy (aj
riadiaceho subsystému) podla moznosti do jedného kompaktného celku robotizovaného pracoviska.

Zakladné charakteristiky priemyselného robota:

- typ kinematického systému,

- pocet stupnov volnosti, manipulativnost - obratnost,

- rychlost robota,

- velkost pracovného priestoru,

- nosnost konStrukcie,

- presnost a opakovatelnost polohovania,

- tchop robota - koncova Cast ramena robota, ktora sldzi k vykondvaniu konkrétnej cinnosti, naj¢astejSie k
uchopeniu predmetu[1].

Kinematické systémy robota:

- kartézsky systém (TTT) - spociva v tom, Ze sa posuva v smere dopredu - dozadu, vlavo - vpravo, hore - dole.
Ako prikladom méze byt portalovy Zeriav alebo fréza,

- cylindricky systém (RTT) - rameno vykonava otacavy pohyb, pohyb hore - dole a dopredu - dozadu.
Prikladom mdze byt vrtaci alebo dotahovaci mechanizmus,

- sféricky systém (RRT) - robot vykonava sa pohyb otocny, kyvny a dopredny. Prikladom su bezné priemyselné
roboty na zvaranie, dotahovanie...,

- angularny systém (RRR) - robot vykonava rotacny alebo kyvny pohyb vo v3etkych troch osiach,

a tiez

- robot s kinematikou RRT-SCARA.
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Pohybové vlastnosti robotov su dané poctom rotacnych osi (R) a poctom priamych (T). K dosiahnutiu
akéhokolvek bodu v priestore su potrebné aspon 3 osi, ktoré sa nazyvaju hlavné a su sucastou ramena robota.
K nastaveniu uchopenia alebo nastavenia lubovolnej polohy v ramci pracovného priestoru je uz potrebnych
minimalne 6 osi, ktorym hovorime stupne volnosti[2].

[1] Sposob tchopu mdZe byt klieStovy, prisavkovy, magneticky alebo skrutkovy.
[2] DalSie stupne volnosti sa daju dosiahnut pouZitim podvozku a samostatnej manipulaénej hlavice.
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