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ZOZNAM SKRATIEK A ZNAČIEK 

a  - zrýchlenie pre unášavý pohyb m·s-2 
An  - hodnota meranej veličiny 
AS  - skutočná hodnota 
ax, ay, az  - zrýchlenie telesa v jednotlivých zložkách m·s-2 
d   - rázvor kolies,  m 
D  - priemer piestu priamočiareho pohonu m 
d  - svetlosť, priemer spájacích vedení m 
D1,D2  - priemer rozstupovej kružnice ozubeného kolesa 1, 2 - 
dm  - vzdialenosť medzi snímačom a meraným objektom  m 
Ekp  - kinetická energia skúmaného bodu P J 
f1  - frekvencia napájacieho napätia  Hz 
Fa  - sila zrýchlenia N 
Fc   - celková sila N 
Fc  - celková sila guľôčkovej skrutky N 
Fe  - zaťažujúca sila N 
Fem  - sila vyvolaná elektromagnetom  N 
Ff  - trecia sila  N 
Fgr  - prítlačná sila  N 
FgrM  - potrebná sila pre uchopenie magnetickým uchopovačom  N 
FgrP  - potrebná sila pre uchopenie podtlakového uchopovača  N 
fi     - počet obmedzení odobratých kĺbom     
FKPR  - sila na konci ramena  N 
Fn  - vektor síl a momentov v jednotlivých zložkách N,N·m 
Fp  - Silu vyvodenú piestom  N 
FR  - trecia sila  N 
FSR  - sila na konci ramena  N 
FV  - výsledná sila  N 
FZ  - zotrvačná sila  N 
G  - tiažová sila N 
I   - prúd pretekajúci cievkou  A 
i  - je prevodový pomer - 
igp  - prevodový pomer harmonického prevodu - 
J  - hmotný moment zotrvačnosti   kg·m2 

ji - počet stupňov voľnosti odobratých i-tým kĺbom     
kMS  - celková tuhosť mechanickej sústavy  - 
kP  - koeficient zohľadňujúci možnú zmenu atmosférického tlaku - 
kp  - tuhosť mechanickej sústavy v posunutí  - 
l  - aktívna dĺžka vodiča  m 
L  - rozchod kolies m 
L  - stúpanie závitu  m 
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m  - hmotnosť uchopovaného objektu  kg 
M  - krútiaci moment výstupného hriadeľa N·m 
m  - modul ozubenia  - 
MDOF   - počet stupňov voľnosti mechanizmu  
Mk  - moment guľôčkovej skrutky Nm 
MKPR  - moment na konci ramena  N·m 
N   - počet fáz - 
n - počet ramien mechanizmu vrátane rámu      
n  - otáčky s-1 

n1, n2   - otáčky na hnacom, resp. hnanom hriadeli  min-1 

nEM  - počet použitých elektromagnetov - 
ngr   - počet čeľustí -  
NL   - počet závitov cievky - 
ns     - otáčky magnetického poľa trojfázového  statorovým vinutia  min-1 

NsmT  - počet pólov rotora - 
P  - mechanický výkon  W 
p  - počet pólových dvojíc - 
p  - tlakový spád hydromotora Pa 
pa  - atmosférický tlak  Pa 
pM  - stredná dĺžka indukčnej čiary m 
PN  - pracovný tlak pneumatického obvodu  Pa 
pv  - tlak vákua  Pa 
Q  - objemový prietok m3·s-1 

R  - polomer otáčania zadného kolesa m 
R  - polomer otáčania m 
raM  - polohový vektor bodu M v súradnicovom systéme a m 
Rba  - rotačná matica natočenia systému b voči systému a ° 
RS  - polomer otáčania predného kolesa m  
s   - sklzové otáčky min-1 

S  - plocha piestu  m2 

Se   - efektívna plocha pod prísavkou  m2 

t  - čas  s 
T  - perióda s 
T  - transformačná matica m 
Uin   - vstupné napätie snímača (napájacie napätie)  V 
Uout  - výstupné napätie potenciometrického snímača  V 
v   - rýchlosť vlnenia  m·s-1 

v  - rýchlosť pohybu piesta  m·s-1 

VL(t)  - obvodová rýchlosť ľavého kolesa mobilného robota m·s-1 
vMAX  - maximálna požadovaná rýchlosť piestu m·s-1 

Vo2  - geometrický objem hydromotora m3 

VP(t)  - obvodová rýchlosť ľavého kolesa mobilného robota m·s-1 
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VSP(t)  - obvodová rýchlosť predného (riadiaceho) kolesa m·s-1  
VSZ(k)  - aktuálna vzorka obvodovej rýchlosti zadných kolies  m·s-1 

VTP(t)  - tangenciálna rýchlosť m·s-1 

Vx(t), Vy(t)  - zložky tangenciálnej rýchlosti m·s-1 

vx, vy, vz  - rýchlosť telesa v jednotlivých zložkách m·s-1 

w - počet kĺbov mechanizmu          m 
W  - práca vykonaná pohybom telesa  J 
x(k)  - aktuálna hodnota dĺžkovej súradnice x pri vzorkovaní m 
x(k-1)  - predchádzajúca hodnota dĺžkovej súradnice x pri vzorkovaní m 
xa, ya, za,  - súradnice bodu súradnicového systému a m 
XE  - vektor súradníc bodu E m 
xL, yL  - súradnice bodu v karteziánskom súradnicovom systéme  m 
y(k)  - aktuálna hodnota dĺžkovej súradnice y pri vzorkovaní m 
y(k-1)  - predchádzajúca hodnota dĺžkovej súradnice y pri vzorkovaní m 
YkPR  - deformácia na konci ramena  N 
z1, z2  - počet zubov ozubeného kolesa 1, 2 - 
zkc  - počet zubov (valčekov) korunového kolesa -  
zp  - počet zubov pružného ozubeného prstenca -  
zsc  - počet zubov satelitov s cykloidným ozubením - 
zt  - počet zubov tuhého ozubeného kolesa  - 
µ   - permeabilita prostredia (µ0+ µr)  H·m-1 

µF   - koeficient trenia - 
αi   - uhol natočenia vnútorného predného kolesa  rad 
αo   - uhol natočenia vonkajšieho predného kolesa  rad 
αS(t)  - uhol natočenia zadného kolesa ° 
ε  - uhlové zrýchlenie relatívneho sférického pohybu rad·s-2 

ϑ  - uhol  natočenia snímača  ° 
Θ(k)  - aktuálna hodnota uhla natočenia mobilného robota pri vzorkovaní m 
Θ(k-1)  - predchádzajúca hodnota uhla natočenia mobilného robota pri vzorkovaní m 
Θ(t)  - uhol natočenia mobilného robota  ° 
ΘSA  - uhol kroku ° 
τ  - vektor krútiacich momentov  N·m 
φα, φβ, φ𝛾𝛾  - natočenie okolo osí v súradnicovom systéme ° 
ω  - uhlová rýchlosť sférického pohybu rad·s-1 

ωP(t)  - uhlová rýchlosť bodu P rad·s-1 

η  - účinnosť - 
𝜎𝜎  - smerodajná odchýlka 
𝜑𝜑KPR  - uhol natočenia daný deformáciou rad 
𝜒𝜒 - počet stupňov voľnosti tuhého telesa v okolitom priestore      - 
𝜘𝜘   - koeficient bezpečnosti - 
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ÚVOD 

 

Oblasť robotiky je možné stále zaradiť medzi komplexné a neustále sa rozvíjajúce vedecké 
disciplíny, kde sa aplikujú poznatky všeobecne z rôznych odborov ako: strojárstvo, 
elektrotechnika, informatika a iné. S vývojom a pokrokom jednotlivých spomínaných oblastí 
sa uplatňujú poznatky aj pri skúmaní a vývoji nových aplikácií v robotike. V súčasnosti je 
možné vnímať aplikáciu a využívanie robotických zariadení v rôznych sférach, od výrobných 
procesov až po oblasť komerčného využitia, napr. v domácnosti. Súčasné technológie 
umožňujú vykonávanie pracovných činností v súčinnosti človeka s robotom, čo sa ukazuje 
ako vhodná alternatíva riešenia niektorých úloh v technologických procesoch. Cieľom 
aplikácie robotických zariadení teda nie je náhrada človeka, ale poskytnutie možností, 
efektívneho a spoľahlivého riešenia rôznych úloh, kedy je človek využívaním týchto zariadení 
odbremenený od náročnej práce.  
Cieľom učebnice Roboty a manipulátory je poskytnutie základných informácií študentom 
z pomerne rozsiahlej problematiky. V jednotlivých kapitolách čitateľ nájde základné 
informácie z preberanej problematiky, ktoré majú slúžiť ako úvod do ďalšieho štúdia 
jednotlivých oblastí komplexného odboru robotiky. 
Učebnica je rozdelená do niekoľkých hlavných kapitol, v ktorých sú preberané úvodné 
informácie, mechanika priemyselných robotov a manipulátorov, charakteristické vlastnosti 
priemyselných robotov a manipulátorov. Ďalej sú preberané mobilné roboty a ich vybrané 
aplikácie. V ďalších kapitolách sú preberané pohony, prevody, snímače  používané 
v robotike, ďalej sú popísané vybrané pracovné hlavice. V ďalších kapitolách sú preberané 
spôsoby programovania priemyselných robotov a bezpečnostné aspekty v robotike. Posledná 
kapitola je venovaná aplikáciám robotiky v rôznych oblastiach.      
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