D — Charakteristika studijniho predmétu

Nazev studijniho piredmétu Ziklady robotiky

Typ predmétu povinny dopor. ro¢nik / semestr ‘ 3/LS
Rozsah studijniho pfedmétu 2+2 ‘ hod. za tyden | 4 kreditd | 5

Jiny zpisob vyjadieni rozsahu neni

Zpiisob zakonceni zkouska | Forma vyuky ‘ Pt., cv.
DalSi pozadavky na studenta nejsou

Vyucujici |

Ing. Josef Cernohorsky, Ph.D.

Struéna anotace predmétu |

Cilem pfedmétu je ziskani zakladnich teoretickych a praktickych znalosti robotiky se zaméfenim na primyslové roboty,
jejich pouziti a online i offline programovani. Déle je v pfedmétu snaha o mezioborovy pfesah pii vyuZiti kamerovych
systému v primyslové robotice. Jedna piehledova piednaska je vénovana topologii mobilnich robotl a zplisobtim jejich
fizeni a navadéni.

Vyklad je veden z hlediska definice zakladnich pojmi dle CSN EN ISO 8373, je definovan robot jako mechatronicky
systém. Nasleduje tvod do topologie a kinematiky robotti. Dale jsou diskutovany prostfedky pouzité pii konstrukci
robotil, koncepce a metody fizeni spolecné s nastroji pro online a offline programovani. Pozornost je vénovana i
efektortim a technologickym hlavicim. V neposledni fad¢€ jsou diskutovany problémy interkace robot-¢lovek

v primyslovém prostiedi a pozadavky na bezpeénost dle platnych norem, zejména CSN EN 1SO 10218-1 a pfipravované
1ISO 10218-2.

Témata pirednasek:

Uvod do robotiky, teoreticka a technické robotika, vyuziti robotil v praxi (primysl, podmoisky vyzkum, 1ékafstvi,
biorobotika, kosmicky prostor). Zakladni regulace drahy, PTP, CP, CCP, pracovni rezimy primyslovych robotu.
Topologie a kinematické struktury robotd a pouzivané soufadné systémy, zavedeni pfimé a inverzni tlohy polohy.
Ptehled primyslové robotiky, specializované roboty v primyslu. Pohony a mechanické komponenty, typy, fizeni,
senzorika a modularni robotika. Orientace télesa, definice jednotkového kvarterionu. Denavit-Hartenbergova
transforamce a jeji pouziti. Efektory a technologické hlavice. Reseni inverzni ulohy kinematiky a Richard Paulova
metoda. Uvod do kamerovych systémil a zpracovani obrazové informace. Zaklady mobilni robotiky. Bezpe¢nosti
komponenty v robotice.

Naplii cviceni:

Bezpecénostni proskoleni pro praci v laboratofi robotiky. Seznameni studentd s technickym vybavenim laboratofe. Online
programovani fidicich systému robott v laboratofi, tvorba trajektorie a obsluha vstupti a vystupt. Zakladni tlohy typu
pick and place, feSeni sou¢innosti nezavislych robotd. Vyuziti softwarového prostiedi RobotStudio, zaklady tvorby
bunky a offline programovani.

Modelovani mechatronickych uzlti pomoci Lego Minstorm NTX, mobilni roboty, feSeni zakladnich uloh interakce

S prostfedim.

Informace ke kombinované nebo distanéni formé

Rozsah konzultaci (soustiedéni) | 14 | hodin za semestr

Rozsah a obsahové zaméreni individualnich praci studenti a zpusob kontroly

V prubéhu semestru bude 14 hodin vyuky, které budou tématicky pokryvat obsah pfedmétu a na které navaze distanéni
¢ast s moznosti pravidelnych elektronickych konzultaci. Cviceni budou probihat v laboratofi robotiky. Predmét ma
elektronickou podporu: http://www.fm.tul.cz/esf0247/index.php?page=rob&pom=zro
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