Programovanie robotov, play-back, teach-in, off-line, pohony
robotov, pohonové systémy robotov :)

Programovanie robotov
Programovanie ¢innosti robota mdZeme realizovat 3 zakladnymi metédami:

- play-back - cely pracovny postup robota sa najprv urobi manualnym vedenim ramena a riadiaca jednotka si
tento pohyb zaznamena. Naucené pohyby robot donekonecna opakuje,

- teach-in - ide 0o metédu postupného ucenia, kedy predvadzame aku ¢innost ma robot predvadzat a on si tuto
¢innost prispésobuje,

- off-line - spociva v tom, Ze cell Cinnost do detailov, dopredu naprogramujeme a potom vliozime do robota.

Pohony robotov

Pohon robota moze byt realizovany hydraulickymi, pneumatickymi alebo elektrickymi pohonmi. PouZivaju sa aj
roboty s kombinovanym rozmiestnenim pohonov. Tieto pohony m6Zu vykondavat rotacny alebo translacny
pohyb.
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Struktira pohonu priemyselného robota
Pohony robotov su prevazne tvorené elektrickymi servomotormi. Pre extrémne velké zataze a nasadenie v
prostredi s nebezpelim vybuchu sa pouzivaju hydraulické motory (hydromotory). Pneumatické pohony sa
vacsinou pouzivaju len pre manipuldtory vykonavajlce jednoduché opakujlce sa pohyby.

Pohonové systémy robotov

Ulohou pohonu robota je uviest jeho rameno predpisanym spésobom do uréeného pohybového stavu tak, aby
pracovny mechanizmus (efektor) realizoval poZzadovanu manipulacnt alebo technologickld operaciu s
predpisanou presnostou.

Inak:

Pohony robotov maju za Ulohu presne polohovat koncovy efektor po zvolenej drahe a to aj s presne
pozadovanymi parametrami (miesto, ¢as, tvar drahy, rychlost, zrychlenie). Aby tieto poziadavky mohol efektor
splnit musi mat schopnost operativne vykonavat nariadenia od riadiaceho systému a zaroven mu poskytovat
spatnu vazbu.

Pohony priemyselnych robotov:

- hydraulické:

o priamocdiare,

o rotacné,

o kyvneé,
- pneumatické:

o piestnicové valce,

o bezpiestnicové valce kyvné valce (motory),
- elektrické:

o DC a AC motory,
o krokové motory,
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http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/7277/efektor
http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/7560/linearne-priamociare-hydromotory-valce
http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/7570/rotacne-a-kyvave-hydromotory
http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/7570/rotacne-a-kyvave-hydromotory
http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/7033/co-je-to-pneumaticky-valec-a-ako-sa-najcastejsie-pouziva-preco
http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/7490/dvojcinny-valec-s-bezpiestnicovym-pohonom-s-magnetickou-spojkou-bezpiestnicove-valce
http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/7453/kyvny-kyvavy-motor-pneumaticky-valce-s-otocnym-pohybom
http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/9420/jednosmerne-motory-rozdelenie-popis-vyhody-a-nevyhody-brzdny-moment-komutator-motor-s-permanentnym-magnetom-seriovy-derivacny-kompaudny-krokovy
http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/9421/striedave-elektromotory-rozdelenie-synchronny-asynchronny-elektromotor-indukcny-motor-motor-s-kotvou-nakratko-linearny-elektromotor
http://www.encyklopediapoznania.sk/clanok/9191/elektricke-motory-prehlad-a-zapojenie-6-9191-elektricky-krokovy-motor

o motory s priamym pohonom (Direct Drive, DD),
o linedrne motory.

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