
Úvod

História vývoja nasadzovania robotov, charakteristická permanent-
ným rastom, zaznamenala v rokoch 1992 � 1994 pokles odbytu
priemyselných robotov. Bolo to spôsobené najmä redukciou ich
nasadzovania predov�etkým v automobilovom priemysle.
Významní výrobcovia robotov v obave z nasýtenia trhu priemysel-
nými robotmi zaèali viac investova� do rozvoja robotiky pre oblas�
slu�ieb, servisných èinností a rôznych ïal�ích oblastí mimoprie-
myselných èinností. Doteraj�ie skúsenosti potvrdzujú, �e práve tá-
to mimopriemyselná zóna otvára �iroké pole pôsobnosti robotiky.
Tento trend má technickú podporu v nebývalom rozvoji riadiacej
a komunikaènej techniky, senzorov a pohonov. Pozornos� sa sú-
streïuje najmä na mobilné roboty s rôznou manipulaènou a tech-
nologickou nadstavbou. Uplatnia sa rovnako dobre v atómových
elektráròach, pri pomoci imobilným a telesne postihnutým ¾uïom,
v medicíne, ako napr. aj pri upratovaní. V prevádzke sú prototypy
servisných robotov na tankovanie pohonných hmôt do automobi-
lov, lietadiel, na èistenie okien vý�kových budov. Iné opravujú fa-
sády, prenikajú do prác pod vodou a v neposlednom rade lietajú
do vesmíru, kde sa stavajú nepostrádate¾ným zariadením kozmic-
kých lodí pre rôzne montá�ne èi opravárenské èinnosti a pomoc-
níkmi pre kozmonautov. Novovznikajúcou kategóriou robotov sú
tzv. osobné roboty pre zábavu, vo¾né chvíle, ale aj roboty ako part-
neri ¾udí pri rôznych �portoch a hrách.

Trendy vývoja robotiky

Zaèiatky, ale aj neskor�ie vývojové obdobia robotiky, sú spojené
s rozvojom robotiky v General Motors [GM]. V roku 1961 bol
v GM in�talovaný prvý robot Unimate na obsluhu lisu � odobera-
nie súèiastok. GM prvýkrát in�taloval dva roboty pre technológiu
bodového zvárania v r. 1967. V nadväznosti na to vznikla prvá lin-
ka s 28 robotmi pre bodové zváranie a do prevádzky bola uvedená
v roku 1970.

V 80. rokoch a� do zaèiatku 90. rokov minulého storoèia poèet in-
�talovaných robotov dosahoval nárast na úrovni dvojnásobku za
ka�dé 3 roky. V rokoch 1992 �1994 v�ak do�lo k stagnácii a �tatis-
tika zaznamenala a� 30 % pokles výroby oproti predpokladu prog-
nózy (obr. 1). Ako dôvod sa uvádza nasýtenos� v tradièných oblas-
tiach aplikácie, ako bodové zváranie, strihanie a obsluha lisov.

Výrobcovia na tento vývoj reagovali dramatickým zní�ením cien
robotov, èo následne otvorilo oblas� ich nasadenia aj pre men�ie
prevádzky, ale tie� investiènú výmenu starých robotov za nové.

Aj napriek poklesu nasadenia robotov v spomínanom období, �otec
robotiky � J. F. Engelberger, pre 26. sympózium ISIR (Interna-
tional Symposium on Industrial Robots) vyhlásil heslo �ROBO-
TICS, The Bright Future�. Celkový poèet in�talovaných robotov vo
svete od r. 1998 ilustruje obr. 2.

Nové prístupy oblasti aplikácií v následnom období sa dynamicky
roz�irujú. Vyu�itie robotov prechádza od klasických strojárskych
aj do nestrojárskych oblastí a oblastí �nepriemyselných� a slu�ieb.
Tieto trendy ústia do vývoja a kon�trukcie nových kategórií a no-
vých generácií robotov (obr. 3).

V strojárskych procesoch tieto trendy v aplikáciách robotov ústia
najmä do sekundárnych oblastí, ako je napr. priama podpora výro-
be (výmena nástrojov, meranie a pod.) a v nevýrobných procesoch
do terciárnej oblasti, ako sú servisné èinnosti (èistenie strojov
a ich okolia, realizácia úloh údr�by a pod.). Vyu�itie robotov v tzv.
nestrojárskych odvetviach sa roz�iruje najmä v po¾nohospodár-
stve, pri spracovaní potravín, rehabilitácii a inde.

Novou kategóriou robotov sa stávajú servisné roboty, ktorým sa
pripisuje ve¾ká perspektíva a výrazný dynamický vývoj. Ich rozvoj
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Obr.1 Vývoj výroby robotov do roku 1997

Obr.2 Celkový poèet in�talácií robotov vo svete od roku 1998

Obr.3 Oblasti aplikácie robotov
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je podporovaný na jednej strane neatraktivnos�ou pracovnej aktivi-
ty èloveka v urèitých profesných oblastiach, na druhej strane je to
odôvodòované aj tým, �e v súèasnosti sa zaznamenáva éra v�e-
obecného rozvoja ¾udských zdrojov.

Priemyselné roboty

Kon�trukcie robotov sa v závislosti od usporiadania kinematickej
�truktúry realizujú vo dvoch typoch (obr. 4). Prvým typom je kon-
cepcia s tzv. otvoreným kinematickým re�azcom, ktorá vyu�íva ro-
taèné a translaèné kinematické dvojice. Tento typ je najroz�írenej-
�í. Poèet nezávislých stupòov pohybov pri týchto robotoch je pä� a�
�es�. Hlavný pohybový systém je tvorený tromi pohybmi. Druhú
èas� tvorí zápästie s 2 a� 3 dvojicami, najèastej�ie rotaènými kine-
matickými. Pod¾a kombinácií translaèných a rotaèných pohybov
základného pohybového systému obsahuje klasifikácia robotov
pod¾a súradnicového systému tieto systémy: kartézsky, cylindric-
ký, sférický a angulárny Vzh¾adom na rastúce po�iadavky na pre-
snos�, rýchlos� pohybov, ale aj na spo¾ahlivos�, koncepcie prvého
typu u� nedoká�u posúva� svoje technické mo�nosti. Ako odpoveï
na nové výzvy sa predstavili roboty postavené na koncepcii para-
lelnej kinematickej �truktúry (tripod, hexapod�). K prednostiam
tejto koncepcie robotov patrí napr. presnos� do 0,0025 mm, vy��ia
rýchlos� pohybov (a� trojnásobná) pri vysokých hodnotách zrých-
lenia, pomer nosnosti k vlastnej hmotnosti je 1 : 1,7 (pri tradièných
kåbových robotoch je to pomer 1 : 10) atï.

Roboty s paralelnou �truktúrou sa vïaka svojej pevnosti koncep-
ène presadzujú aj ako �obrábacie stroje�, kde namiesto uchopova-
cej hlavice nesú technologickú jednotku. Prognóza ich aplikácii
smeruje do oblasti montá�nych úloh a v�eobecných úloh, ktoré
vy�adujú vysokú presnos�, ako sú napr. operaèné zákroky v me-
dicíne.

Posledné desa�roèie sa vyznaèuje najmä rozvojom riadenia, apli-
kácií senzorov, komunikaèných a informaèných technológií a po-
èítaèovej inteligencie, ktoré menia ich doteraj�iu �truktúru na
�truktúru multiagentnú. Skupinové nasadenie robotov vïaka
informaènému prepojeniu vystupuje v automatizovanom procese
ako kolektív robotov. V tomto prípade sa pri poruche niektorého
robota linka nezastavuje, ale ostatné roboty preberajú jeho úlohu,
prípadne si úlohu rozdelia, a to vrátane výmeny a podávania si ná-
strojov.

Poèítaèové grafické technológie sa rýchlo implementovali pre ana-
lýzu a simuláciu tak v kon�trukcii robotov, ako aj pri projektovaní
výrobných systémov s robotom. Simulácia vo virtuálnej realite po-
skytuje maximálne detailné prostredie reálneho sveta robotizova-
ného pracoviska.

Off-line programovanie je u� nutným prvkom systému
CAD/CAM. Univerzálny riadiaci systém pre robot (universal ro-
bot controller) bol uvedený na trh v roku 1999 a v nadväznosti na
to do�lo k zjednoteniu programovacích jazykov. Ïal�ím význam-
ným technickým èrtám vývoja robotov je schopnos� paralelného
spracovania úloh � multitasking. Nové riadiace jednotky robotov
umo�òujú prijíma� údaje priamo z CAD, ale aj mo�nos� ovláda� ro-
bot priamo z aplikácií CAD.

V r. 2001 na Hannover Messe firma Kuka Roboters predvádzala
nový systém Control Web, ktorý vyvinula spoloène so spoloènos-
�ami Sick, Lenze a Phoenix Contact. Nový internetový nástroj do-
vo¾uje obsluhova� a diagnostikova� ka�dý inteligentný prvok i ve¾-
mi zlo�itého robotizovaného systému.

Jednoduchá obsluha, efektívne programovanie, modulárna kon-
cepcia a roz�irujúce sa funkcie robotov, ako aj nízke prevádzkové
náklady, to sú základné predpoklady nasadzovania priemyselných
robotov do výrobných a manipulaèných procesov. Priemyselné ro-
boty, maximálne prispôsobivé po�iadavkám zákazníka, sa v súèas-
nosti stávajú neoddelite¾nou súèas�ou automatizovaných výrob-
ných prevádzok. 

Prednosti súèasných priemyselných robotov:
� Priaznivý pomer cena/výkon
� Priaznivý pomer manipulaèná zóna/zastávací priestor
� Nízke prevádzkové náklady
� Vysoká spo¾ahlivos�
� Okam�itá in�talovate¾nos�
� Autonómnos�
� Inteligentnos�
� Komunikatívnos�
� Multifunkènos�
� Vyu�itie virtuálnej reality pre off-line programovanie

Pokraèovanie v budúcom èísle.
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Obr.4 Klasifikácia priemyselných robotov pod¾a kinematickej
�truktúry (zdroj: IRF � International Federation of Robotics)
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