E — Charakteristika studijniho piedmétu

Nazev studijniho predmétu Zaklady robotiky

Typ piredmétu povinny dopor. roénik / semestr | 3/LS
Rozsah studijniho predmétu 2+2  |hod. zatyden |4 kredit i 4

Jiny zpiasob vyjadieni rozsahu | neni

Zptusob zakoréeni zkouska | Forma vyuky | Pt cv.
DalSi poZadavky na studenta | nejsou

Vyuéuijici |

Doc. Ing. Véaclav Zada, CSc.

Stru¢na anotace Fedmétu |

Cilem grednetu je ziskani zakladnich teoretickych a praktickirdbrmaci o robotice jakoddecko-
technickém oboru. Vyklad je veden z hlediska deéimobota jako kybernetického systému. Nasledupel U
do kinematiky a dynamiky robitjsou studovany pohybové Ustroji, servopohonytugrs hlavice a déle
vyrobni linky a pruzné vyrobni systémy. Nasledujegpamovani robdts vyuZzitim vizualizace RobotStudi
tvorba a ladni prograni. Obecné koncepdédicich systérin Provoz a Gdrzba manipulatoitdvod do
biorobotiky, robotika v Iékské praxi ap.

Témata prednések:

Uvod do robotiky, teoreticka a technicka robotika,Ziti robofi v praxi (pamysl, podmasky vyzkum,
Iékarstvi, biorobotika, kosmicky prostor).i8tini doba bezporuchového provozu, ekonomicka efedt
vyuZitelnosti robai v praxi. Ukazkyinnosti robot — manipulace a montaz, $eaani, stikani.

Vztahy robotiky a teori¢izeni,¢lenéni Urovnitizeni robol. Motoricky, senzoricky a kognitivni subsystém
robota. Generace roliot

Stavebni prvky robdt kinematické dvojice, zakladni kinematické strukta jejich vyuZzitelnost v aplikacic
(cylindrické, sférické, angularni a scara systémyadnic). Koncoveé efektory a chapadla. Mobilni roboty
Maticové metody popisu kinematiky rolioprima a inverzni tloha kinematiky. Analytické a nuitied
metodyireSeni inverzni dlohy. Maticové metody generovamiagdyickych modeéi PRaM. Analyza
pracovniho prostoru a planovani trajektorii (PTP,a80CCP), interpotami metody pohybu.

Pneumatické, hydraulické a elektrické pohony réb8ervopohony pro PRaMg¢leéni a moznosti technické
vyuZzitelnosti. Blokova schémata. Regulace servopihstabilita a stabilizace nelinearnich sysieémavrh
maticovych linearnich PD a PID reguldtpmoZnosti optimalniho nastavovani parafnedgulato.
Pramyslovétidici systémy robdta manipulatat, vyuZitelnost z hlediska technickych aplikaci (PTIP,
CCP).

Projektovani a provoz robotizovanych sysiéamalyza objekt vyroby, vyrobni progedky pro robotizovang
systémy, interface a specialni vybaveni, robotiokéluly, buiky a seskupenRizeni robotickych systéim
Napli cviéeni:

Bezpe&nostni Skoleni v Laboraitanteligentnich robat S15. Sezndmeni studérs technickym vybavenim
laboratde. Ukazkycinnosti robot.

Zaklady programovartidicich systériroboti v laboratdi, volba trajektorie a rychlosti mezi
programovanymi bodyekani, pesnost polohovani, navaznéstnosti mezi jednotlivymi roboty apod.
Vyuziti softwarového prostdi RobotStudio.

Vytvareni matematickych modekinematiky robai. Cylindrické, sférické, angularni a scara systémy
souadnic. MetodyreSeni inverzni Ulohy kinematiky, analyticgkeSeni na fikladé. Aplikace numerickych
metod v inverzni uloze.

Modelovani mechatronickych dzpomoci Lego stavebnice, mobilni roboty.

Stabilizace nelinearnich mechanickych systémmoci kvazi PID maticovych regulaiior Servopohony,
sdizovani regulatar podle volitelnych kriterii, polohova a rychlostgiétna vazba.
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Informace ke kombinované nebo distatni formé

Rozsah konzultaci (sousedéni) | 14| hodin za semestr

Rozsah a obsahové za#iieni individualnich praci studenti a zpisob kontroly




V prabéhu semestru bude 14 hodin vyuky, které budou t&kapokryvat obsahipdnttu a na které navaz
distaréni ¢ast s moznosti pravidelnych elektronickych konailta

Cviceni budou probihat v laboratoobotiky. K ziskani zapgu bude nutné odevzdat vypracovani semestralni
prace.
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