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1. Servisni robot — Definice dle normy ISO, zakladni charakteristiky, rozdil mezi servisnim a
pramyslovym robotem, oblasti pouZiti.

2. Servisni roboty — Subsystémy robotu, jejich rozdéleni (mobilita, Fizeni, senzory, energetické
zabezpeceni, akéni subsystém), funkce a vzajemna spoluprace.

3. Metodika navrhu robotického systému — Postup navrhu, definice pozadavku, analyza ulohy,
navrh koncepce, vybér komponent a ovéreni funkénosti.

4, Navrh robotického systému — Funkcni struktura systému, rozdéleni na subsystémy, jejich
vazby, optimalizace navrhu a zakladni kritéria hodnoceni reseni

5. Ridici jednotky robotu — Uloha fidici jednotky, rozdéleni (mikropo¢itace, jedno-deskové
pocitace, PC, zakazkova reseni), zakladni vlastnosti a rozdily.

6. Komunikacni rozhrani a zpracovani signalli — Analogové-digitalni prevod (ADC), princip
digitalizace signalu, typy komunikacnich sbérnic (RS232, RS485, 12C, SPI, CAN, USB, Ethernet) a
jejich vlastnosti.

7. Vnitini senzory robotu — Senzory pro sledovani elektrickych veli¢in a prostredi (napéti, proud,
teplota, tlak, vlhkost), jejich principy, vlastnosti a aplikace.

8. Vnitfni senzory — Senzory polohy a stavu (pozice kloubu, deformace, naklonéni), principy
méreni (optické, magnetické, mechanické), absolutni a inkrementalni méfeni, vyuziti v fizeni
robotu.

9. Vnéjsi senzory robotu — Senzory pro sledovani prostredi (teplota, tlak, vlhkost, plyn, svétlo),

jejich vlastnosti, presnost, rozsah a vyuziti v robotickych aplikacich

10. Senzory pro méreni vzdalenosti a polohy — Principy méfeni vzdalenosti (1D, 2D, 3D —
ultrazvuk, infracervené, stereovize, ToF), systémy globalni lokalizace (GPS apod.) a inercialni
méreni (IMU)

11. Subsystém mobility robotu — Rozdéleni mobilnich systému (kolové, pasové, kracejici,
hybridni), jejich vlastnosti, vyhody, nevyhody a oblasti pouziti
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12. Konstrukce a fizeni podvozku — Zakladni ¢asti podvozku (rdm, napravy, kola, pohon), typy
fizeni (diferencialni, Ackermannovo, synchronni, vSesmérové), jejich principy a vyuZiti.

13. Zdroje energie pro roboty — Typy energetickych zdroji (chemické, elektrické, mechanické,
jaderné), princip akumulator(, jejich vlastnosti a vyuZiti v mobilnich robotech.

14. Bateriové systémy robotu — Navrh bateriového systému (napéti, proud, kapacita), fazeni
akumulator( (sériové, paralelni), balancovani baterii a funkce Battery Management System
(BMS).

15. Planovani pohybu robotu — Definice problému, konfiguracni prostor, pracovni prostor, volny

prostor, reprezentace pohybu jako drahy mezi pocatecni a cilovou konfiguraci

16. Navigace a lokalizace robotu — Reprezentace mapy (spojita, diskrétni), lokalizace (SLAM,
odometrie), naviga¢ni Ulohy a zdkladni algoritmy planovani (napt. mfizkové metody, RRT,
potencidlové pole).

17. Subsystém operatora — Funkce a vyznam v robotickém systému, hardwarové a softwarové
feSeni, komunikacni prostfedky a pozadavky na fizeni a spolehlivost

18. Ovladani robotu operatorem — Typy komunikace (kabelova, bezdratova), zplsoby ovladani
(GUI, joystick, 3D mys, teleoperace, FPV), jejich vlastnosti, vyhody a nevyhody




