D — Charakteristika studijniho predmétu

Nazev studijniho predmétu Robotika

Typ predmétu povinné volitelny doporuéeny roénik / semestr | 1/LS
Rozsah studijniho predmétu 2p+2c | hod. za tyden | 4 krediti |5

Jiny zpiisob vyjadfieni rozsahu —

Zpiisob zakondeni zapocet + zkouska | Forma vyuky | pfedndsky + cviceni
DalSi poZadavky na studenta

Vyuéujici |

Doc. Ing. Mgr. Vaclav Zada, CSc.

Struéna anotace predmétu |

Cilem pfedmétu je vytvofeni pomérné hlubokych znalosti v oblasti kinematiky a dynamiky robotli, vcetné¢ aplikaci
metod odhadu parametrt robotd, fizeni robotti k pevnému budu, fizeni po predepsané draze a nékteré vybrané metody
adaptivniho fizeni. Kromé mechaniky jsou v pfedmétu vyrazné vyuzivany znalosti zteorie stability nelinearnich
systému, které umoznuji nastaveni parametri regulatord tak, aby bylo dosazeno pozadované kvality fizeni robotl.
Omezeni kladend na dosazitelnost, rychlosti a zrychleni jsou pIn€ respektovana.

Hlavni témata piednaSek a cviceni po jednotlivych tydnech vyuky jsou nasledujici:

Ptednésky:

. Uvod do oboru. Robotika a teorie fizeni. Motoricky, senzoricky a kognitivni subsystém.

. Diferencidlni geometrie v robotice, kfivocaré soufadnice. Afinni prostory.

. Transformace béze, zobecnéné soutadnice. Maticové metody kinematiky.

Piima a inverzni loha robotiky, jejich vyznam, metody analytického feSeni.

. Numerické metody feSeni inverzni ulohy kinematiky, vyznam sférického zapésti.

. Lagrangeovy a Hamiltonovy rovnice mechaniky, jejich vyuziti, Hamiltontv princip.

. Maticové metody generovani dynamickych modeld robotd a manipulatort.

. Zakladni ulohy dynamiky robotli a jejich numerické feSeni a simulace na PC.

. Servopohony, stabilita, gravitacni kompenzace, vyuziti maticovych PID regulatort.

10. Stavové fizeni robotl s exponencialni stabilizaci.

11. Rizeni robota po piedepsané kiivce &i plose. Pesnost a rychlost regulace.

12. Adaptivni fizeni robotl pfi neuplné znalosti parametrti robota.

13. Tterativni ucici se systémy robott.

14. Analyza pracovniho prostoru a planovani tloh.

Nel

Informace ke kombinované nebo distanéni formé

Rozsah konzultaci (soustfedéni) | | hodin za tyden

Rozsah a obsahové zaméreni individualnich praci studenti a zpusob kontroly
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