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(dvouleté)

Studijni predmét
Nazev: Robotika
Zkratka: RBT 3
Typ: povinny pro obor ME, povinné volitelny pro obor AR
Rozsah: 14 tydn(, tydné 2 hodiny pfednasek + 2 hodiny seminarnich cvi¢eni
Kredity: 5
Zpusob ukonceni: zkouska
Katedra: katedra softwarového inzenyrstvi FM TUL
Prednasejici: Doc. Ing. Mgr. Vaclav Zada, CSc.

Struéna anotace predmétu:

Cilem pfedmétu je prohloubit znalosti a dovednosti v oblasti kinematického a dynamického chovani
robotd, seznamit studenty se zakladnimi zplsoby Fizeni robotd a manipulatord v pracovnim prostoru a
to po pfedepsané trajektorii nebo pfedepsané ploSe s ohledem na technicka omezeni.

Ziskané kompetence:
Znalosti ziskané v tomto pfedmétu Ize bezprostfedné uplatnit pfi fizeni robotd, jejich programovani,
vyuzivani, véetné pfipadnych uprav fidicich systému pro vyssi cile automatizace pracovist.

Témata prednasek:

Uvod do oboru. Vztahy teorie fizeni a robotiky, motoricky subsystém - senzoricky subsystém -
kognitivni subsystém.

Diferencialni geometrie v robotice, kfivotaré soufadnice. Lagrangeovy a Hamiltonovy rovnice
mechaniky, jejich vyuziti, Hamiltonlv princip. Maticové metody generovani kinematickych a
dynamickych modelt PRaM.

Numerické metody feSeni pfima a inverzni Ulohy kinematiky. Zakladni ulohy dynamiky robotl a jejich
numerické feseni.

Regulace servopohonu. Stabilita a stabilizace nelinearnich systéma, navrh maticovych PD a PID
regulatorti, gravitaéni kompenzace. Nelinearni fizeni. Moznosti optimalniho nastaveni parametrt
regulatoru. Regulace k bodu, fizeni robota po pfedepsané kfivce, Ffizeni na ploSe. Pfesnost regulace.

Senzoricky subsystém a jeho vyuZiti. Orientace robota v pracovnim prostoru. Analyza pracovniho
prostoru a planovani trajektorii. ReSeni tlohy ,nalezni cil”.

Napln cviceni:

Matematické modelovani kinematiky robott. Nestandardni kinematické struktury.

Prohloubeni numerickych metod feSeni inverzni ulohy kinematiky.

Matematické modelovani dynamiky robotd na pocitaci. Porovnani vysledkd s realnym robotem.
Vyuziti analytické mechaniky v ulohach stabilizace nelinearnich systému, PD a PID regulace.
Sefizovani regulatort podle volitelnych kriterii, polohova a rychlostni zpétna vazba.
Modelovani prostfedi, konkrétni uloha, vyuziti systému RobotStudio.

Ultrazvuk v detekci pfekazek, méfeni vzdalenosti ultrazvukem a laserem. Prace na robotech.
Detekce Clovéka v pracovnim prostoru.

Veskera cviCeni budou probihat v Laboratofi inteligentnich robotu.
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