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Přednáška pro studenty střední školy SPŠ strojnická a SOŠ profesora Švejcara Plzeň 

„Aplikace s průmyslovými roboty“ 

Obsah přednášky: 

1. Historie robotů  

2. Počet průmyslových robotů v České republice a porovnání se situací ve světě 

3. Směr vývoje průmyslu, digitální továrna a sociální otázky spojené s robotizací 

4. Rozdělení robotů dle různých hledisek 

5. Aplikace s průmyslovými roboty – prezentace videí s mluveným komentářem + dalším 

praktické ukázky 

Toto přednáška je zaměřena na seznámení středoškolských studentů především se skutečnými 

aplikacemi s průmyslovými roboty. Přednáška by měla nastínit v krátkosti potenciální směr vývoje 

automatizace výroby se souvisejícími otázkami - ať je to růst požadavků na vzdělání, sociální 

otázky, automatizace konstruování a designu apod. a vysvětlení pojmu digitální továrny. 

1. Historie robotů  

Roboty se rozdělují z několika hledisek. Jedno z hlavních současných hledisek rozdělení  je účel 

použití robotů. Roboty rozdělujeme, a to  nejen terminologicky,  na  roboty průmyslové a roboty 

servisní. Toto rozdělení v sobě skrývá i jednu z podstatných vlastností činnosti lidí v celé historii 

lidstva – ulehčit si práci – použití průmyslových robotů vyrábět efektivněji a kvalitněji, použití 

servisních robotů provést činnost, která je nám nepříjemná nebo ji nedokážeme provést tak kvalitně 

jako je nezbytné. 

Dějiny lidstva jsou spojeny s vylepšováním podmínek k životu a  to je spojeno  s rozvojem poznání, 

vzdělání a s rozvojem způsobů výroby. V průběhu dějin bychom mohli označit několik milníku. 

Několik milníků rozvoje lidské společnosti je spojeno s revolučním technickým objevem, několik 
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„milníků“ se odehrávalo v průběhu mnoha staletí s rozvojem dovedností lidstva. Podstatné urychlení 

rozvoje výroby zaznamenáváme v období průmyslové revoluce, dalšími významnými pokroky bylo 

zavedení mechanizace, další kroky s rozvojem výpočetní techniky a v neposlední řadě později přišla 

na řadu pružná automatizace a v jejím rámci, jako jedno již ze současných období, robotizace. 

Sám pojem robot se objevil, v roce 1920 v Čapkově hře R.U.R.,  

Dále použité výroky ohledně historie robotů  ve dvou následujících odstavcích jsou  citacemi nebo také 

doplněním různých  autorů a názorů publikovaných na internetu: 

Významný krok v smyslu automatizace a robotiky je spojen se jmény Taylor a Henry Ford jako 

první na světě založil pásovou výrobu automobilů (1910). F.W.Taylor, zakladatel 

tzv."vědeckého řízení" se mimo jiné zabýval normováním práce a rozkladem složitých 

činností pracovníků ve výrobě až na jednotlivé úkony a pohyby ruky. To podstatně přispělo 

k racionalizaci a organizaci pásové výroby a možnosti zaměstnávat u pásu nekvalifikované 

pracovníky a případně najít pro zvýšení jejich výkonu jednoduché mechanizační prostředky. 

Tyto postupy se rychle rozšiřovaly pro svou výhodnost i do dalších odvětví průmyslu a 

umožnily vznik sériové a hromadné výroby a také výrobních linek. 

Nároky na produktivitu a kvalitu strojírenské výroby podstatně narostly v období 2. 

světové války, v souvislosti s rychlým vývojem zbrojní a dopravní techniky a její spotřebou 

v době válečných střetů. Snaha o zvýšení výrobnosti strojů vedla ke vzniku patentů a 

vynálezů, mezi jiným k uplatnění technologie kopírování při hromadné a sériové výrobě i 

složitých součástí, např. leteckých vrtulí. 

U vývoje prvního průmyslového robotu byli američtí inženýři Georg Devol a Joseph 

Engelberger, kteří začali spolupracovat na jeho vývoji od roku 1956. V roce 1958 založili 

firmu Unimation pro výrobu svého robotu Unimate 1900. 

  

Nejdříve ho ověřovali ve vlastní firmě, ale již v roce 1961 byly tyto roboty úspěšně nasazeny v 

Trentonu (New Persey, USA) u General Motors. Roboty byly nasazeny jako náhrada pracovníků, 

obsluhujících stroje pro lití pod tlakem, pro uvolnění žhavých a těžkých odlitků z formy. Robot měl 

sférickou kinematickou koncepci v polohovacím ústrojí a jeho konstruktéři velmi rozumně obešli 

problémy s elektropohony použitím hydropohonů, které vyhověly jak z hlediska potřebných 

výkonů, tak i požadavků na řízení. Roboty se velmi osvědčily a byly také, většinou jako první 
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roboty, licenčně vyráběny v dalších průmyslově vyspělých státech – 1967 v Anglii, 1968 ve Švédsku a 

Japonsku, a dalších evropských státech. V pořadí druhý robot Versatran, opět 

s hydropohony, vznikl v roce 1962 v USA a rovněž šlo o úspěšnou konstrukci. 

 

Dodejme, že vývoj dalších typů robotů a jejich počet pak začal rychle narůstat. V 90 letech si mnoho 

výrobců elektroniky a automobilů i dalších druhů výrobků začalo vyrábět své vlastní roboty. Roboty 

Renault, Volkswagen, SONY, EPSON, Mitsubishi…  apod. byly běžné. Např. první lakovací robot si 

vyvinula firma, která vyráběla zahradní kolečka. 
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2.  Situace v České republice 

V Československu se v 80 letech začaly vyvíjet a vyrábět průmyslové roboty a manipulátory. Tyto 

roboty se začali vyrábět a vyvíjet ve státně koordinovaných  úkolech - pětiletých. Můžeme zmínit 

např. roboty PR32, APR 40, PROB10, OJ10, APR60, PR20. Celkově jich bylo vyrobeno a nasazeno 

několik set. O robotizaci firmy ŠKODA se ucházeli tři zahraniční firmy Comau, Voest Alpine a KUKA 

jelikož v této době nebyla v Československu žádná firma, která by mohla tak velkou zakázku 

s požadovanou spolehlivostí dodat. Zakázku získala firma KUKA dále  s firmou  FATA pro automatizaci 

svařovny – firma KUKA pro robotizaci a firma FATA hlavně v oblasti jednoúčelových bodovek. 

V současné době se odhaduje, že robotů v České republice může být nasazeno  kolem 12.000 -15.000 

kusů  a to především  německé, japonské a švédské výroby.  Nejvíce robotů je v současné době 

nasazeno ve firmách Škoda, Hyundai, TCPA Kolín (Toyota, Citroen, Peugot), dále u výrobců – 

dodavatelů dílů pro automobilový průmysl jako je např. firma Benteler, Faurecia, Ebersprecher, Ideal 

Automotive, Futaba…. 

Jedním z ukazatelů vyspělosti výroby v dané zemi je údaj kolik robotů je na 10.000 pracujících. 

Z mezinárodního sdružení výrobců robotů a organizací či společností zabývající se robotizací 

přicházejí různé  statistiky včetně výše uvedené. Dodavatelé automatizace mají v České republice  

velký potenciál pro následující období, jelikož proti vyspělým zemím jsme v České republice  

s automatizací stále pozadu.  



 

 

5 
 

Tento údaj musí být dáván do kontextu s vyspělostí sociální dané společnosti a s vyspělostí 

vzdělanosti. O úrovni technické vzdělanosti společnosti vypovídá  nejvíce export inovativních 

obráběcích strojů, export patentů a zde Česká republika zaostává v technické vyspělosti více a více 

v porovnání se světem, kde  u mnoha států  dochází k urychlování technické vyspělosti ruku v ruce s 

technickou vzdělaností (ať tradičně Německo, či asijské státy).  

 

Pozice České republiky  

Česká 

republika 
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3. Směr vývoje průmyslu, digitální továrna  a  sociální otázky 

 
Na pojem digitální továrny se můžeme dívat ze dvou hledisek: 

a/ První hledisko je pohled související s rozvojem a aplikací dovedností, které jsou v současné době 

již zřetelné a jejichž směr rozvoje můžeme pozorovat a odhadnout. Automatizace a podpora všech 

činností v celém výrobním cyklu se rozšíří nejen z fáze výrobní, také designové ale především do fáze 

servisní apod. To znamená, že všechna data jsou uložena v digitální podobě a mohou být předána 

z designové činnosti do logistické, výrobní, obchodní apod. V terminologii se tomu říká vztah mezi 

produkty, což jsou výrobky, procesy a zdroje.  

Citace: Pojmem Digitální továrna se tedy označuje rozsáhla síť digitálních metod, modelů a nástrojů, 

které jsou integrovány v rámci průběžného řízení dat. Cílem je komplexní a systémové plánování, 

projektování, ověřování a průběžné zlepšování všech důležitých struktur, procesů a zdrojů reálné 

továrny v souvislosti s jejími výrobky. Díky přesnému digitálnímu modelování, simulacím a 3D 

vizualizaci všichni ti, kteří spolupracují během vývoje, mohou vizualizovat a analyzovat budoucí 

výrobní procesy. Omezí se tak chyby, které by se jinak objevily až při náběhu výroby. 
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V současné době je naprosto běžná automatizovaná příprava výroby v oblasti konstrukčně 

technologické CAD a ta je propojena s výrobními procesy  CAM a dále propojená s plánovacími 

systémy podniků.  

 
Rozvoj simulačních programů včetně výpočetních metod technologických parametrů či vlastností 

výrobku slouží k návrhu výrobku, celé linky, či celé výrobní činnosti výrobního podniku. Jedním 

z těchto programů je i program Robot Studio firmy ABB, který bude představen v rámci přednášky. 

 

 b/ Druhé hledisko je hledisko dlouhodobější a zahrnuje v sobě pohled ekonomický, sociální, 

technologický, zohledňující životní prostředí a především spolu zapojení vzdělaní celé společnosti do 

všech činností. Zde se již nemusí ani zdůrazňovat pojem „digitální továrna“ ale spíše továrna 

budoucnosti. Krize v roce 2009 vyvolala vypracování studií, která vytyčuje právě směr vývoje a návrh 

továrny budoucnosti. Hovoří se o jiných problémech spojenými s výrobou oproti jenom digitální 

komunikaci a předávání si dat a jejich užití v celém spektru výroby. Podmínky tvorby nové továrny by 

neměly být již zaměřeny na spojení chytrých strojů spojených v jeden automatický celek, který se 

rozmontuje a smontuje a funguje v kterékoliv části světa – nejlépe bez jakýchkoliv nároků na vzdělání 

a schopnosti pracovníků zaměstnaných v závodě. Strategický směr vývoje „The factory made in 

Europe“ je zaměřeno na spojení spolupráce stroje a pracovníka s etickým, rozvojovým a sociálním 

aspektem.  

 

S  tématem digitální továrny a robotizací a automatizací všech činností souvisí téma zaměstnanosti, 

sociální otázky.  Mezinárodní sdružení „International Federation of Robotics“ zpracovalo ve 

spolupráci s mnoha institucemi v různých zemí studii o vlivu robotizace na zaměstnanost v daných 

zemí. Ze studie vyplývá, že robotizace sebou nese pozitivní vliv na zaměstnanost v daných zemí. 

Nejedná se pouze o pracovní místa, která souvisí s výrobou a použitím robotů. Díky použití robotů se 

mohou vyrábět výrobky, které jsou nám nezbytné, či příjemné k životu.  

 

Pro ty, kdo by se chtěli seznámit s rozsáhlou studií uvádím IFR studii „Positive Impact of Industrial 

Robots on Emplyement“ : http://www.ifr.org/ 

 
4. Rozdělení robotů dle různých hledisek 

http://www.ifr.org/
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Manipulační zařízení typu robotů mohou být rozděleny podle různých kriterií – počtu 

stupňů volnosti, kinematické struktury, použitých pohonů, geometrie pracovního prostoru, 

pohybových charakteristik, způsobu řízení, způsobu programování, aj. 

Historicky první rozdělení byla postavena na vývoji definice robotu, která se zpočátku zaměřila na 

odlišnosti manipulátorů a robotů z hlediska řízení a programování. Byly preferovány pojmy: 

• Manipulátor (případně jednoúčelový manipulátor, manipulátor s pevným programem, apod.), 

• Synchronní manipulátor 

• Robot (manipulátor s pružným programem) 

• Adaptivní robot (robot reagující na změny pracovní scény) 

• Kognitivní robot (robot s určitou – ale blíže nedefinovanou – mírou umělé inteligence) 

 

Rozdělení podle kritérií: 

 Počtu stupňů volnosti robotu 

• Univerzální robot – se 6 stupni volnosti  

• Redundantní robot – s více než 6 stupni volnosti, využívající větší volnosti k obcházení 

překážek, nebo k pohybu ve stísněném prostoru 

• Montážní či paletizační roboty či roboty kde je potřaba méně než 6 stupni volnosti např. 

Scara roboty, se 3-4 stupni volnosti 

 (Lidská ruka má 27 stupňů volnosti) 

 

 

 Podle užití (Stále všechny kategorie zůstávají universálními roboty) 

 Universální 

 Lakovací 

 Svařovací pro oblouk (duté zápěstí) 

 Svařovací pro odpor (duté rameno a zápěstí) 

 Atd… 

 

 Podle kinematické struktury 

• Sériové roboty – s otevřeným kinematickým řetězcem manipulátoru (open-loop chain) 

• Paralelní roboty - s uzavřeným kinematickým řetězcem manipulátoru (closed-loop chain) 

• Hybridní roboty – kombinující oba typy řetězců 

 

 Roboty s jedním výstupním ramenem či s více rameny 

 

 Podle druhu pohonů, s pohony 

• Elektrickými 

• Hydraulickými 

• Pneumatickými 
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 Podle prostředí do kterého mohou být aplikovány 

• Do normálního prostředí 

• Do prostředí s vysokými či nízkými teplotami 

• Do agresivního prostředí, do výbušného prostředí…… 
 

 Roboty dle typu programovací jednotky 

 Pohybované tlačítky 

 Pohybované joistickem 

 Bezdrátovou programovatelnou jednotkou apod. 

 Podle vykonávaných činností a oblastí nasazení  

• Průmyslové roboty – užívané při činnostech spojených s výrobou různých produktů 

• Servisní roboty – užívané při obslužných činnostech, buď humánních (zdravotnictví, domácí 

práce, aj.) nebo v průmyslu, či službách (stavebnictví, hlídání objektů, údržba, zj.) Servisní 

roboty (viz historický vývoj) zaznamenávají od konce 90. let minulého stolení mimořádně 

rychlý vývoj, adekvátně rozvoji jednotlivých subsystémů a jejich prvků. A vzhledem k 

poptávce po automatizaci stále nových segmentů služeb je dán předpoklad dlouhodobého 

rozvoje této techniky. Typická pro servisní roboty je jejich mobilita. Tyto dvě velké oblasti 

robotizace (servisní a průmyslové roboty) se již také evidují samostatně, ačkoliv technický 

vývoj se dost často prolíná: 
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 Podle geometrie pracovního prostoru 

• Kartézské 

• Cylindrické 

• Sférické 

• Angulární 

• Scara 

  
 

Kartézský robot 
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Cylindrický robot 

 
 

 

Sférický robot 

 



 

 

14 
 

 
Pendulum – kyvadlový robot 

 
 

Articulated robot 
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Scara robot

 

  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Paralelní robot 

http://inside.abb.com/global/gad/gad02007.nsf/vwImages/1225D0DC5E93A025C125736F002CD627/$File/59207-0001D.jpg
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 Androidní  roboty  

 

 

 

 

 

5. Aplikace s průmyslovými roboty 

 

Demonstrační obrázek z výrobního závodu ABB Ostrava – roboty připravené k repasi 

Nejprve se podíváme, co vše je potřebné vědět  o robotech resp.  které oblasti znalostí souvisejí s 
robotizací: 

- Rozvoj studijního obor – „návrh výrobku“ tak, aby se jeho výroba mohla automatizovat. To je 
jedno z velmi důležitých odvětví. Dobře funguje v Německu díky konstrukci automobilů a 
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souvisejíc výrobních technologií. Jedná se ale o jakýkoliv výrobek včetně výroby potravin, 
obalů, elektroniky. 

- Rozvoj a znalost výrobních technologií  

Nyní ke konstrukci robotů samotných - jaké studijní někdy i vědní obory souvisejí s konstrukcí robotů: 

(Pozn.: o některých oborech si povíme na přednášce) 
- Kinematika 
- Dynamika a kmitání 
- Maticový počet 
- Zpětná transformace 
- Teorie regulace 
- Numerická matematika 
- Konstrukční prvky – pohony, převodovky 
- Teorie odměřování 
- Metoda konečných prvků pro návrh samotné konstrukce 
- Znalost hydraulických a pneumatických systémů 
- Programování – obdoba vyšších jazyků 
- PLC systémy 
- Otázky související s bezpečností (SafeMove, chyby člověka, spolehlivost prvků) ………… 
- Otázky související s bezpečností (Konstrukce robotů, aplikačních prvků, řízení ) ………… 

Nyní k použití  robotů samotných: 

- Znalost technologií – laser, svařování, kamerové systémy, lakování, vypěňování, lepení, 
slévárenství, kování, tmelení ………… 

- Navrhování automatizovaných linek 
- Projektové řízení 
- Simulační prostředky 

- Znalost zákonů o životním prostředí, výbušnosti, certifikaci …. 
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Demonstrační obrázek  -výroba lakovacího robotu 

Praktické ukázky: 
- Programování robotů – ABB Rapid, vysvětlen princip programování, ukázka 

konstrukce řídicího systému, vysvětlení pojmu sekvenční automat, logický 
automat, událostní řídicí systém 

- Robot studio – předvedení programu (simulační program) 
- Manuál funkcí a dat programovacího jazyku RAPID 
- Programovací jazyk robotů ABB „RAPID“ 

S pomocí videí bude pohovořeno o možných aplikacích. Jedná se o aplikace v automobilovém 

průmyslu přímo u výrobců aut, nebo u výrobců dílů pro automobily. Dále se jedná o videa 

z potravinářského průmyslu i z ostatního průmyslu. 

Ing. Jiří Duspiva, ABB Praha 


