Zkratka pfedmétu:
Nézev predmétu:
Akademicky rok:

Pracovi$té / Zkratka
Nazev
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Rozsah hodin

Obs/max

Letni semestr

Zimni semestr

Rozvrh

Vyuéovaci jazyk

Volné zapisovatelny pfedmét

Hodnotici stupnice

Pocet hodin kontaktni
Automat. uzn. zép. pted zk.
Periodicita
Nahrazovany pfedmét
Vyloucené pfedméty
Podmifiujici pfedméty

Popis pfedmétu

KE/IRBTE
Robotika
2023/2024

KE /IRBTE
Robotika

Ano, 4 Kred.
Ptednaska 2 [HOD/TYD] Cviéeni 2 [HOD/TYD]
Statut A Statut B Statut C
0/- 0/- 0/0
0/- 0/- 0/-
Ano
Cestina
Ano
A|B|C|DIE|F

Ne

K

Zadny

Nejsou definovany
Nejsou definovany

Predméty informativné doporucené Nejsou definovany
Pfedméty které pfedmét podmitiuje Nejsou definovany

Cile pfedmétu (anotace):

Tisknuto:

Akademicky rok

Zptisob zakondeni

Forma zakon¢eni

Zapocet pred zkouskou
Pocitan do priméru
Min. (B+C) studentii
Opakovany zépis
Vyuéovany semestr
Pocet dnii praxe

Hodn. stup. zp. pfed zk.
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2023/2024
Zkouska

Kombinovana

ANO

ANO
nestanoveno
NE

Letni semestr
0

SN

Robotika je integrujici disciplina navrhujici a pouzivajici stroje s velkou mirou flexibility a autonomie. Pfedmét je uvodem do
discipliny. Jednak velmi strué¢né uvede $ir§i kontext robotiky, a potom podrobné nauéi studenty kinematice a statice robotd.

Pozadavky na studenta

Obsah

OO DN W~

. Robotika, primyslovy robot a oblast jeho pouziti.
. Geometrie roboti, terminologie, pocet stupiii volnosti (DOF), struktura manipulétorti.
. Soufadné systémy, transformace soufadnic.
. Kinematika sériového a paralelniho robotu, kloubové a kartézské soutadnice, pfima a inverzni kinematicka tloha.
. Reprezentace rotace a posuvného pohybu v prostoru.
. Denavitova-Hartenbergova notace.

. Inverzni kinematicka uloha a jeji feSeni pro 6 DOF robot se sférickym kloubem.
. Diferencialni kinematika, Jakobiho matice manipulatoru.

9. Statika robotu. Singularni stavy robotu.

10. Piesnost a opakovatelnost robotu.

11. Pohony robotii, senzory roboti.

12. Analyza ulohy a vybér nejlepsiho feseni pomoci robotu.
13. Popis a kalibrace systému se slozitou geometrii.

Predpoklady - dalsi informace k podminénosti studia predmétu

Ziskané zpusobilosti
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Student ziska zakladni ptehled o statice a kinematice robot.
Studijni opory
Garanti a vyudujici

* Garanti: doc. Ing. Petr Dolezel, Ph.D. (100%)

* PrednéSejici: doc. Ing. Petr Dolezel, Ph.D. (100%)
 Cvicici: doc. Ing. Petr Dolezel, Ph.D. (100%)

Literatura

Vyucdovaci metody

Hodnotici metody

Pfedmét je zafazen do studijnich programi:

Studijni program Typ stud. Forma stud. Obor Etapa V.stpl. Rok Blok Statut D.ro€. D.sem.
Elektrotechnika a Bakalarsky Prezen¢ni Komunikaénia 1 2020 2023 Robotika a B 3 LS
informatika mikroprocesorova technika aplikace MT
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