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DEFINICE MANIPULÁTORU

Manipulátor (manipulační jednotku) je možné definovat jako 

zařízení, umožňující jednoduché přemisťování objektů.

Obvykle jde o jednoúčelové zařízení, které nemá více jak 3 

nezávisle programovatelné osy pohybu.



ROZDĚLENÍ MANIPULÁTORŮ

- Pevně naprogramované NIANIPULAČNÍ AUTOMATY se používají 

pro opakující se stejný pracovní postup, např. pro podávání dílů do 

lisu nebo součástek na montážní lince.

- SYNCHRONNÍ MANIPULÁTORY – TELEOPERÁTORY jsou 

dálkově ručně ovládané manipulátory, musí pracovat s člověkem 

(synchronně), zesilují činnost člověka, jejich pohyb může být 

kontrolován pomocí kamery

- MIKROMANIPULÁTORY se používají pro jemné práce, např. při 

výměnu mikroprocesorů; pohyb je kontrolován pomocí mikroskopu



MANIPULAČNÍ AUTOMAT

Činnost takovýchto zařízení musí být řízena pomocí automaticky pracujícího 

řídícího systému, dnes nejčastěji prostřednictvím jednoduchého PLC. Jedná se o 

speciální řídící systém, svou stavbou a funkcemi přizpůsobený k průmyslovému 

použití.

PLC



MANIPULAČNÍ AUTOMAT

Jednoduché pneumaticky 

poháněné manipulátory s 

lineárními a kyvnými 

motory



Video - ukázka manipulačních 

automatů



SYNCHRONNÍ MANIPULÁTOR

SYNCHRONNÍ MANIPULÁTOR bývá označován také pojmem 

teleoperátor. Jedná se o zařízení, které vykonává pohyby synchronně s 

pohyby člověkem, který jej obsluhuje. Ovládání je např. pomocí 

„joysticku“, tlačítky a v speciálních případech i v podobě exoskeletonu.

Funkci řídícího 

systému vykonává 

mozek člověka

Informaci o 

manipulovaném 

předmětu dostává 

prostřednictvím svých 

smyslů 



EXOSKELETON

Ukázka dnešních možností exoskeletonu. Jde vlastně o druhou -

podpůrnou mechanickou kostru s možností většího výkonu, vybavenou 

snímači a řídící elektronikou.



EXOSKELETON

Vývoj techniky postupuje nejrychleji bohužel díky ozbrojeným konfliktům 

mezi lidmi, jak ukazuje video použití exoskeletonu.



MIKROMANIPULÁTOR

Mikromanipulátory jsou určeny pro použití tam, kde pohybové schopnosti 

člověka pro nedostatečnou přesnost selhávají a není možné nasadit 

automaticky řízeného robota. Typickým příkladem je použití v lékařství. 
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