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Popis kinematických struktur PR

S ohledem na druh pohybu kinematické struktury je 

nutné pro její popis zvolit nejvhodnější souřadný systém. 

Pro posuvné dvojice je výhodné zvolit pravoúhlý

(kartézský) souřadný systém

Pro rotační dvojice je pro jejich popis vhodný válcový

nebo kulový souřadný systém



Pravoúhlý souřadný systém a 

pracovní prostor PR

Pravoúhlý souřadný systém (kartézský) se s výhodou používá pro popis pohyby robotu s 

lineárními vazbami

Příklad kinematické struktury

T-T-T
Popis bodu v prostoru

Bod „A“ může představovat koncový bod ramene (hlavici) robotu



Portálový PR

(gantry struktura)

Portálový robot T-T-T

Jedná se o kinematickou strukturu 

robotu tvořenou translačními 

(posuvnými vazbami). Horizontální 

pojezd je realizován posuvem 

mezi dvěma sloupy.

Výhodou je vysoká tuhost a velký 

pracovní prostor.

3 stupně volnosti



Příklady PR s pravoúhlým 

pracovním prostorem

Použití zejména pro účely paletizace

Tento tvar pracovního prostoru má např. portálový (gantry) robot

3 stupně volnosti



Portálový PR

Příklad portálového robotu



Válcový souřadný systém a 

pracovní prostor PR

Cylindrický souřadný systém (válcový)
Příklad kinematické struktury

R-T-T

R – poloměr otáčení 

hlavice (vzdálenost od 

osy z)

z – vzdálenost od roviny 

xy (vysunutí nad 

podstavu)

φ – úhel mezi průmětem 

spojnice bodu „A“ a osou 

x (úhel otáčení)



Příklady R-T-T struktury PR

Robot s válcovým pracovním prostorem - Versatran

3 stupně volnosti



Válcový pracovní prostor

Příklad robotu s válcovým pracovním prostorem

3 stupně volnosti



Souřadnicové systémy a 

pracovní prostor PR

Sférický souřadný systém (kulový)

Příklad kinematické struktury

R-R-T



Angulární struktura PR

Angulární (kloubový) robot R-R-R

Jedná se o kinematickou strukturu 

robotu tvořenou pouze rotačními 

vazbami.

Jedná se o dnes nejrozšířenější 

kinematickou strukturu 

průmyslového robotu.

Pracovním prostorem je obecný 

kulový prostor.

3 stupně volnosti



Angulární struktura PR

Příklad kloubového robotu s 6 rotačními stupni volnosti



Netradiční ní kinematická 

struktura PR

Scara robot
Kinematická struktura T-R-R-R

Pro rychlou manipulaci v aplikacích typu uchop a polož (pick and place).

4 stupně volnosti
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