KINEMATIKA ROBOTOV

- pohybové vlastnosti robotov su dané po¢tom rotacnych osi (R) a po¢tom priamych (T)

- k dosiahnutiu akéhokolvek bodu v priestore su potrebné aspon 3 osi, ktoré sa nazyvaju
hlavné a su stcastou ramena robota

- k nastaveniu uchopenia alebo nastavenia lubovolnej polohy v rdmci pracovného priestoru
uz je potrebnych minimalne 6 osi, ktorym hovorime stupne volnosti

- najcastejSie pouZivané kynematické systémy su :
1, TTT - spociva v tom, Ze sa posuva v smere dopredu — dozadu, vlavo — vpravo, hore - dole

-ako prikladom moze
byt portalovy Zeriav
I alebo fréza

2, RTT - rameno vykonava otacavy pohyb, pohyb hore — dole a dopredu - dozadu

<+—o> - prikladom moze byt vrtaci alebo
dotahovaci mechanizmus
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3, RRT —vykonava sa pohyb otocny, kyvny a dopredny

/C

/ - prikladom su bezné priemyselné
roboty na zvaranie, dotahovanie ... atd’




4, RRR - vykonava rotacny alebo kyvny pohyb vo vsetkych troch osiach

- dalsie stupne volnosti sa daju dosiahnut
pouZzitim podvozku a samostatnej manipulacnej
hlavice

uchop robota - je to koncova ¢ast ramena robota, ktora sluzi k vykondvaniu konkrétnej
¢innosti najcastejsSie k uchopeniu predmetu
- spbsob Uchopu méze byt kliestovy, prisavkovy, magneticky alebo skrutkovy

PROGRAMOVANIE ROBOTOV

- programovanie innosti robota sa da robit 3 zdkladnymi metddami :

1, play — back — cely pracovny postup robota sa najprv urobi manualnym vedenim ramena
a riadiaca jednotka si tento pohyb zaznamena
- naucené pohyby robot donekonecna opakuje
2, teach — in — ide o0 metddu postupného ucenia, kedy predvadzame aku ¢innost ma robot
predvadzat a on si tuto ¢innost prispdsobuje
3, off — line — spociva v tom, Ze celu ¢innost do detailov, dopredu naprogramujeme a potom
vloZzime do robota



