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Základní části PR

Robot se skládá ze dvou základních částí

Řídící podsystém

-obsahuje řídící systém s programem, na základě kterého robot vykonává různé 

pracovní operace

Akční podsystém (manipulátor)

-mechanické části robotu zajišťující pohyb, pohony a čidla



Základní části PR



Základní části PR

Periferie jsou různé 

typy programovacích 

operátorských 

panelů

Řídící systém může být 

schopen komunikovat s 

dalšími roboty, nebo PC

Samotná 

konstrukce 

robotu je mimo 

jiné podmíněna 

nosností a počty 

stupňů volnosti



Mechanika PR

Mechanickou konstrukci je nutno volit s ohledem na vykonávanou funkci



Mechanika PR

Mechanické provedení robotu ovlivňuje také charakter dráhy

koncového bodu ramene



Mechanika PR

Základní konstrukce robotu je 

uložena na lineární jednotce.

Robot disponuje šesti pohyby. 

Výstupem základní 

kinematické struktury je 

speciální tříosé rotační zápěstí. 

Dutá konstrukce zápěstí 

umožňuje příznivé vedení 

sekundárního kabelu k 

bodovacím kleštím od 

transformátoru, který je otočně

uložen v translačním ramenu 

robotu. 



Polohování PR

Polohování znamená pohyb robotu do naprogramované polohy

Druhy polohování

1. Bez zpětné vazby   ( otevřený systém řízení )

- jednoduchý systém, kdy se neověřuje skutečná polohy ramene

- levný, pro jednoduché roboty a manipulátory

2. Se zpětnou vazbou ( tzn. uzavřený systém řízení ) 

- systém je nutno doplnit o možnosti snímání skutečné polohy 

natočení/posunutí jednotlivých členů mechanické konstrukce

- standardní provedení moderní koncepce robotu

- vysoká přesnost polohování      



Modulární koncepce PR

Modulárnost je založena na takovém konstrukčním řešení, 

kdy je každá polohovací jednotka samostatně zcela 

funkční a pomocí vyráběných sad lze složit 

strukturu, která je přesně přizpůsobena konkrétně zadané 

úloze.

Důvodem této koncepce je výrazné snížení pořizovacích i 

provozních nákladů. Toto vyplývá z užití menšího, ale 

postačujícího počtu pohonných jednotek pro strukturu 

robotu.



Modulární koncepce PR
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