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Nazev
Akreditovano/Kredity
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

KRP/BZMCH
Zaklady mechatroniky
2023/2024

KRP/BZMCH
Zaklady mechatroniky

Ano, 4 Kred.
Ptednaska 2 [HOD/TYD] Seminai 2 [HOD/TYD]
Statut A Statut B Statut C

0/- 0/- 0/-
0/- 9/- 0/0

Ano

Cestina

Ano

A|B|C|DIE|F

0

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.

Strana:

1/3

30.05.2024 20:53

2023/2024
Zkouska

Kombinovana

ANO

ANO
nestanoveno
NE

Zimni semestr
0

SN

Cilem je seznamit studenty s aktualnim stavem a modernimi trendy v mechatronice. Studenti ziskaji praktické znalosti z oblasti
navrhu a pouziti mechatronickych systémii a robott.

Pozadavky na studenta

Pro spésné absolvovani pfedmétu musi student, mimo casti na cvicenich a laboratornich praktikach, vypracovat fesSeni
individudlné zadanych uloh a semestralni prace.

Obsah

NN WD

9. Akeni Eleny vyuzivajici vlastnosti inteligentnich materialt.
10. Pneumatické a hydraulické akéni ¢leny.

11. Pfiklad navrhu mechatronického systému.

12. Priklad navrhu robotického manipulatoru.

13. Ptiklad navrhu mobilniho robota.

Pfedpoklady - dal$i informace k podminénosti studia pfedmétu

Uvod, historie a podstata mechatroniky, piehled sou¢asného stavu a aktualnich trendi.
Klasifikace mechatronickych systému dle urovné fizeni.
Mechanicka ¢ast mechatronického systému a jeji identifikace.
Uvod do mechaniky nosného subsystému mechatronickych systémi a robotii.
Kinematické struktury manipuldtorti a robotd.
Senzory v mechatronickych a robotickych systémech.
Ptehled vybranych senzorti polohy, zrychleni, sily, tlaku, otacek, teploty a pritoku.
Elektromechanické akéni ¢leny mechatronickych systémd, elektrické motory.

Predpokladaji se zakladni znalosti z oblasti elektrotechniky, méteni elektrickych a neelektrickych veli¢in, automatického fizeni,
identifikace a modelovani dynamickych systému.
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charakterizovat funkci vybranych mechatronickych systémd a jejich soucasti.

Studijni opory

Garanti a vyucujici

* Garanti: Ing. Libor Kupka, Ph.D.
 Pfednasejici: Ing. Libor Kupka, Ph.D. (100%)
* Vede seminéf: Ing. Libor Kupka, Ph.D. (100%)

Literatura
* Zékladni: SABRI, C. Mechatronics, 1. vydani. Hoboken (USA), John Willey &Sons, 2007. ISBN 978-0-471-
47987-1.
e Zikladni: Siciliano, B., Sciavicco, L., Oriolo, G. Robotics: Modelling, Planning and Control. Londyn, Springer-
Verlag, 2009. ISBN 978-1-84628-641-4.
¢ Zakladni: Mostyn, V., Skatupa, J. Teorie priimyslovych robotii. KoSice, Vienala, 2000. ISBN 80-88922-35-6.
o Zékladnf: Goubej, M, Svejda, M., Schlegel, M. Uvod do mechatroniky, robotiky a systémii Fizeni pohybu. Plzef,
ZCU, 2012.
* Doporucena: Spong, M. W., Hutchinson, S., Vidyasagar, M. Robot modeling and control. Hoboken (New Jersey),
John Wiley, 2006. ISBN 978-0-471-64990-8.
* Doporucené: The mechatronics handbook: fundamentals and modeling.. Boca Raton (USA), CRC Press, 2008.
Casova néroénost
Prezen¢ni forma studia
Aktivity Casové naro&nost aktivity [h]
Domaci ptiprava na vyuku 20
Semestralni prace 20
Ugast na vyuce 52
Pfiprava na zapodet 14
Ptiprava na zkousku 14

Celkem: 120

Vyucovaci metody

Monologicka (vyklad, prednaska, instruktdz)
Metody prace s textem (ucebnici, knihou)
Laborovani

Hodnotici metody

Ustni zkouska

Pisemna zkouska

Posouzeni zadané prace
Obhajoba vlastniho projektu

Pfedmét je zafazen do studijnich programi:

Studijni program Typ stud. Forma stud. Obor Etapa V.stpl. Rok Blok Statut D.ro¢. D.sem.
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Studijni program Typ stud. Forma stud. Obor Etapa V.stpl. Rok Blok Statut D.ro€. D.sem.
Aplikovana Bakalafsky Prezencni Aplikovana elektrotechnika 1 2022 2023 Povinné B 3 ZS
elektrotechnika volitelné 3.

ro¢nik - typ B
Aplikovana Bakalafsky Prezencni Aplikovana elektrotechnika 1 2023 2023 Povinné B 3 A
elektrotechnika volitelné 3.

ro¢nik - typ B
Aplikovana Bakalatsky Prezencni Aplikovana elektrotechnika 1 2020 2023 Povinné B 3 A
elektrotechnika volitelné 3.

ro¢nik - typ B
Aplikovana Bakalaisky Prezencni Aplikovana elektrotechnika 1 2021 2023 Povinné B 3 A
elektrotechnika volitelné 3.

ro¢nik - typ B
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