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UVOD

Oblast’ robotiky je mozné stale zaradit' medzi komplexné a neustdle sa rozvijajiice vedecké
discipliny, kde sa aplikuju poznatky vSeobecne zrdznych odborov ako: strojarstvo,
elektrotechnika, informatika a iné. S vyvojom a pokrokom jednotlivych spominanych oblasti
sa uplatiiujii poznatky aj pri skimani a vyvoji novych aplikacii v robotike. V stcasnosti je
mozné vnimat’ aplikdciu a vyuzivanie robotickych zariadeni v rdznych sférach, od vyrobnych
procesov az po oblast komeréného vyuzitia, napr. v domdcnosti. Sucasné technologie
umoziuju vykonavanie pracovnych €innosti v si€innosti ¢loveka s robotom, ¢o sa ukazuje
ako vhodna alternativa rieSenia niektorych uloh v technologickych procesoch. Ciel'om
aplikacie robotickych zariadeni teda nie je ndhrada cloveka, ale poskytnutie moznosti,
efektivneho a spol'ahlivého rieSenia roznych tuloh, kedy je ¢lovek vyuzivanim tychto zariadeni
odbremeneny od naro¢nej prace.

Ciel'om ucebnice Roboty a manipulatory je poskytnutie zakladnych informacii Studentom
z pomerne rozsiahlej problematiky. V jednotlivych kapitoldch Ccitatel najde zakladné
informacie z preberanej problematiky, ktoré maju slizit ako uvod do dalSieho Stadia
jednotlivych oblasti komplexného odboru robotiky.

Ucebnica je rozdelena do niekolkych hlavnych kapitol, v ktorych st preberané uvodné
informécie, mechanika priemyselnych robotov a manipulatorov, charakteristické vlastnosti
priemyselnych robotov a manipulatorov. Dalej su preberané mobilné roboty aich vybrané
aplikacie. V dalSich kapitolach st preberané pohony, prevody, snimace  pouzivané
v robotike, d’alej su popisané vybrané pracovné hlavice. V d’alSich kapitolach su preberané
spdsoby programovania priemyselnych robotov a bezpecnostné aspekty v robotike. Posledna
kapitola je venovana aplikéciam robotiky v r6znych oblastiach.
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