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Text otazky z okruhu
1. | Zakladni rozdéleni efektor(. Analyza objektu manipulace. Analyza Efektory
manipulacni Ulohy.
2. | Princip uchopeni a drZzeni objektu manipulace. Zakladni druhy a tvary Celisti.
Rozhrani pro pfipojeni efektoru.
3. | Vypocet Uchopné sily efektoru. Silovy rozbor Celisti s rovnymi kontaktnimi
plochami. RozloZeni uchopnych sil v pfipadé asymetrického uloZeni objektu
manipulace.
4. | Vypocet uchopné sily efektoru. Silovy rozbor ¢elisti s tvarovanymi
kontaktnimi plochami.
5. Postup navrhu kloubového efektoru. Postup navrhu efektoru s ozubenym
prevodem.
6. Postup navrhu efektoru s kulisovym mechanismem. Postup navrhu efektoru
s pohybovym Sroubem. Citlivostni studie mechanismu.
7. Postup navrhu efektoru s prisavkami.
8. | Aspekty pro posuzovani konstrukénich uzll a prvkd PRaM. Priklady Konst RS
metodickych postupl navrh( mechatronickych systéma.
9. Konstrukce robotickych ramen s pohony v kloubech. Pozadavky na
konstrukci kloubl a pfevodové mechanismy.
10. | Konstrukce robotickych ramen s pohony mimo klouby. Pozadavky na
konstrukci kloubl a pfevodové mechanismy.
11. | Postup ndvrhu link( robotickych ramen. Definovani vstupnich parametrd.
Vlastni postup navrhu. Moznosti vyuZiti softwarovych nastroju.
12. | VyvaZovaci systémy robotickych ramen. Dlvody jejich pouZiti. Priklady
konstrukénich feseni a postupy jejich navrhda.
13. | Problematika vili v pfevodovych mechanismech. Priklady prevodovych
mechanismU a zpUsoby vymezeni, resp. potlaceni vdli.
14. | ZpUsoby optimalizace konstrukce mechanismu. Metodické postupy.
Softwarové nastroje.




