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ÚVOD
A U T O M A T I Z O V A N Á  M A N I P U L Á C I A  S P O L O V Ý R O B K A M I  A V Ý R O B K A M I
- V n ú t r o p o d n i k o v á  d o p r a v a  a m a n i p u l á c i a  
M E C H A N I Z Á C I A  A A U T O M A T I Z Á C I A  T E C H N O L O G I C K Ý C H  P R O C E S O V  
AU T O M A T Y ,  A N O R O I D Y , R O B O T Y  A M O T Í V  U M E L É H O  Č L O V E K A  
D E F I N Í C I A  P R I E M Y S E L N É H O  R O B O T A  A P R I E M Y S E L N É H O  M A N I P U L Á T O R A
- J e d n o ú č e l o v é  m a n i p u l á t o r y
- U n i v e r z á l n e  m a n i p u l á t o r y
K I N E M A T I K A  P R I E M Y S E L N Ý C H  R O B O T O V  A M A N I P U L Á T O R O V  
V O Ĺ B A  S Ú RA DNI CO VÉ HO- S Y S T É M U
- P r e s n o s ť  p o l o h o v a n i a  pri p r e m i e s t ň o v a n í  v ý s t u p n e j  h l a v i c e
- N a t o č e n i e  o b j e k t u  o k o l o  s ú r a d n i c o v ý c h  osí u n á š a n é h o  sú ta d 

n i c o v é h o  s y s t é m u  v ťa ž i s k u
- A n a l i H c k é  r i e š e n i e  k i n e m a t i k y  PR a M
- R i e š e n i e  d y n a m i k y  p o h o n u  o t v o r e n é h o  k i n e m a t i c k é h o  r e ťa zca 
TUHO SÍ K O N Š T R U K C I Í  M A N I P U L Á T O R O V  A P R I E M Y S E L N Ý C H  R O B O T O V  
Š T R U K T Ú R A  P O H O N O V  M A N I P U L Á T O R O V  A P R I E M Y S E L N Ý C H  R O B O T O V  
Z Á K L A D N É  P R I N C Í P Y  V Ä Z I E B  G E N E R Á T O R A  S Č I N N Ý M  O R G Á N O M
- S t a n o v e n i e  h l a v n ý c h  p a r a m e t r o v  p o h o n u
- E l e k t r i c k ý  p o h o n
- T e k u t i n o v é  p o h o n y
- R i a d e n i e  p a r a m e t r o v  t e k u t i n o v ý c h  m e c h a n i z m o v
- Z á k l a d n é  k o n c e p c i e  h y d r a u l i c k ý c h  s y s t é m o v  
M E C H A N I C K É  P R E V O D Y  PRE PRaM
Z Á K L A D N É  P O H Y B O V É  J E D N O T K Y
- P o h y b o v é  j e d n o t k y  s p r i a m o č i a r y m  p o h y b o m
- P o h y b o v é  j e d n o t k y  s r o t a č n ý m  p o h y b o m  ( r o t a č n é  j e d n o t k y )
- J e d n o t k y  r o t a č n é  s p r i a m y m  p o h o n o m
- R o t a č n é  j e d n o t k y  s n e p r i a m y m  p o h o n o m
- V e d e n i e  p o h y b o v ý c h  j e d n o t i e k
- K Í z n e  u l o ž e n i e  p o h y b o v ý c h  j e d n o t i e k
- V a l i v é  v e d e n i e  p o h y b o v ý c h  j e d n o t i e k
- Tl m i č e  p o h y b o v ý c h  j e d n o t i e k
- O b m e d z e n i e  z d v i h u  p o h y b o v ý c h  j e d n o t i e k ,  d o r a z y
- O c h r a n n é  m a n ž e t y  a p r a c h o v k y  p o h y b o v ý c h  j e d n o t i e k  
PRVKY R O Z V O D U  E N E R G I E  A ICH N O S I Č E
VÝSTUPNÁ H L A V I C A
IÍGUO P N É H L A V I C E  ,

M e c h a n i c k é  ú c h o p n é  h l a v i c e  - typ G
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- Mechanická úchopné hlavice - typ M
- Pasívne mechanické hlavice
- Aktívne mechanické hlavice
- Aktívne mechanické hlavice s transformačným blokom
- Aktívne mechanické hlavice bez transformačného bloku
- Aktívne mechanické hlavice so špeciálnymi úchopnými prvkami
- Podtlakové úchopné hlavice
- Magnetické úchopné hlavice
- Poznámky ku konštrukcii úchopných hlavíc
- Androidné hlavice a hlavice vybavené senzorickými prvkami
- Systém výmeny výstupných hlavíc PRaM 
POMOCNÉ PROSTRIEDKY PRE MANUIPULÁCIU S OBJEKT AMI
- Pomocné prostriedky, ktoré relizujú pohyb ťažiska objektu 

po priamke
- Pomocné prostriedky, ktoré realizujú pohyb ťažiska objektu

po kružnici ( 360°)
- Pomocné prostriedky, ktoré realizujú pohyb ťažiska objektu po 

krivke v rovine
- Pomocné prostriedky realizujúce pohyb ťažiska objektu v rovine 

tak, že ťažisko môže zaujať ľubovoľnú polohu v tejto rovine
- Pomocné prostriedky, ktoré umožňujú zaujať ťažisku objektu 

ľubovoľnú polohu v priestore
- Pomocné prostriedky slúžiace na plynulý pohyb ťažiska objektu 

po kružnici ( {Р^-ЗбО0 )
- Pomocné prostriedky pre zmenu orientácie objektu 

Natáčanie okolo jednej osi
Natáčanie okóío dvoch osí 
Natáčanie okolo troch osí

- Pomocné prostriedky, na ktorých dochádza ako ku zmene polohy 
ťažiska objektu tak i k jeho orientácii

PRINCÍPY RIADENIA ČINNOSTI MANIPULÄT0R0V
- Riadenie sledov úkonov pracovného cyklu
- Riadenie konečnej polohy a orientácie výstupnej hlavice
- Riadenie pohybu výstupnej hlavice po určitej dráhe
- Adaptivně riadenie
VÝBER PRACOVISKA PRE POUŽITIE PRaM
- organizačné opatrenia

1. Zaistenie srnennosti
2. Určenie obsluhy
3. Minimalizácia stratových časov
4. 'Údržba
3. Bezpečnostné opatrenia

132 DIAGNOSTI
133 - Skúšobn
134 - Geometr
136 - Manipiíl
144 - Najmenš
146 - Statick
147 - Opakova
151 - Dynamic
152 '- Kinemat
157 - Rýchlos
158 - Zrýchle
159 - Čas

161
- Dynamic
- Akustic

167
- Životne
- Nemeral

170
- Metodik
- Hodnote

170
- Funkčné
- Priebel

175 - Metodik
- Konkrei
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DIAGNOSTIKA PRIEMYSELNÝCH ROBOTOV A MANIPULÁTOROV
- Skúšobný program
- Geometrické veličiny
- Manipulačný priestor
- Najmenší programovatelný krok
- Statický priehyb
- Opakovatelná presnosť nastavenia polohy
- Dynamická presnosť polohovania 

Kinematické veličiny
- Rýchlosť 4 221
- Zrýchlenie 222
- Č a s  222
- Dynamické veličiny 225
- Akustické a výkonové charakteristiky PRaM 228
- Životnosť a spoľahlivosť 231
- Nemerateľné veličiny. 231
- Metodika merania manipulačných zariadení 238
- Hodnotenie robotov 236
- Funkčné a spoľahlivostné skúšky 238
- Priebeh skúšok 238
- Metodika skúšok 239
- Konkretizácia overovacích charakteristík parametrov PRaM Z39

Kontrola celkového prevedenia ' 239
Kontrola výrobného prevedenia 239
Kontrola zapojenia obvodov rozvodu energie 240
Kontrola prevedenia elekrických obvodov 240
Kontrola prevedenia mazacích obvodov 241
Kontrola signalizácie 241
Meranielizclačného; odporu 241
Overenie ovládania činnosti prvkov z vlastného panelu
obsluhy 241
Overenie bezpečnej činnosti PRaM s riadiacim systémom 241
Overenie funkcie ttačidiel 'CENTRAL STOP* 242
Overenie ochrany proti spusteniu nepovolanou osobou 242
Skúška blokovacích signálov 242
Kontrola ohrevu pracovnej kvapaliny v hydraulických obvodoch 243
Skúška vlastností pohonov 243
Skúška stability nulovej polohy 243
Overenie funkcie zaistenia proti prejdeniu krajných polôh 243
Overenie činnosti odmeriavacieho zariadenia 243
Skúška brzdiaceho a poisťovacieho zariadenia 243
Skúška statickej stability 244
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S k ú š k a  u p í n a c i e h o  z a r i a d e n i a  244
S k úška k i n e m a t i c k e j  o d o l n o s t i  244
Sk ú š k a  s p o ľ a h l i v o s t i  244
H o d n o t e n i e  h y g i e n y  p r a c o v i s k a  P R a M  244
S k ú š k a  h l u č n o s t i  245
S k ú š k a  v i b r á c i í  ?45
H o d n o t e n i e  d e s i g n u  245
H o d n o t e n i e  o v l á d a c í c h  a o b s l u h u j ú c i c h  p r v k o v  245
- O v e r e n i e  p r e v á d z k o v e j  s p o ľ a h l i v o s t i  246

C i e l e  o v e r o v a n i a  p r e v á d z k o v e j  s p o ľ a h l i v o s t i  246
P o d m i e n k y  o v e r o v a n i a  246
S p r a c o v a n i e  a v y h o d n o c o v a n i e  s l e d o v a n ý c h  ú d a j o v  248

S U B S Y S T É M  R O B O T I Z O V A N Ý C H  P R A C O V Í S K  253
- P o j a z d  pre p r i e m y s e l n ý  r o b o t  PR 32- E  253
- Š t r u k t ú r a  s u b s y s t é m u  r o b o t i z o v a n ý c h  p r a c o v í s k  a p r i e s t o r o v á

d i s p o z í c i a  256
S u b s y s t é m  m e d z i o p e r a č n e j  m a n i p u l á c i e  a s k l a d o v a n i a  256

- V ý r o b n ý  p r o g r a m  s u b s y s t é m u  256
- P o j a z d  r o b o t a  EP 1300 258
- C h a r a k t e r i s t i k a  r e a l i z o v a n é h o  r i e š e n i a  260
- M e r a n i e  p o j a z d u  261
T E C H N I C K 0 - E K 0 N 0 M I C K À  E F E K T Í V N O S Ť  V Y U Ž I T I A  P R a M  262
- A n a l ý z a  s t a v u  h o d n o t e n i a  e k o n o m i c k e j  e f e k t í v n o s t i  v y u ž i t i a  P R a M  262
- M e t o d i k a  a v ý p o č e t  e k o n o m i c k e j  e f e k t í v n o s t i  v y u ž i t i a  P R a M  264


