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Magistersky studijni program: Strojni inZenyrstvi; Obor: Robotika

MECHATRONIKA

OTAZKY:

Struktura a hierarchie fidiciho systému robotti, popis jednotlivych urovni
Pohybové elektromagnety, zakladni charakteristiky, vlastnosti, aplikace.
Krokové motory, zakladni charakteristiky, zptisob fizeni, aplikace.
Stejnosmérné motory, zakladni charakteristiky, zptisob fizeni, aplikace.
Bezkomutatorové motory, zakladni charakteristiky, zptisob fizeni, aplikace.

Asynchronni motory, zakladni charakteristiky, zptisob fizeni, aplikace.
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Indukéni snimace polohy - impedancni, indukéni snimace s vifivymi proudy, transformatorové

snimace - fyzikalni princip, zdkladni charakteristiky, aplikace.

8. Optoelektronické snimace polohy - absolutni, inkrementalni, ptiblizovaci - fyzikalni princip,
zakladni charakteristiky, aplikace.

9. Fluidikové snimace polohy, fyzikalni princip, zakladni charakteristiky, aplikace.

10. Pfima uloha kinematiky, transformace ortogonalnich soufadnic, transforma¢ni matice,
fyzikalni vyznam sloupcti transformacni matice, Denavit - Hartenbergiiv princip.

11. Diferencialni vyjadieni kinematickych rovnic, aplikace diferencialnich operatord, vypocet
rychlosti ¢lanka.

12. Inverzni Gloha kinematiky, ptehled metod, aproximaéni metoda pomoci Taylorova rozvoje
transformacni matice.

13. Newton-Eulerova metoda, vypocet ithlové a transla¢ni rychlosti po¢atku lokalniho souradného
systému, vypocet thlového a translacniho zrychleni po¢atku lokalniho soutadného systému,
vypocet translacni rychlosti a transla¢niho zrychleni tézisté ¢lankd.

14. Newton - Eulerova metoda vypoctu reakei a zobecnénych sil, rovnovaha sil ptisobicich na

¢lanek, rovnovaha momentl pisobicich na ¢lanek.

15. Lagrangeova pohybova rovnice II. druhu v maticovém vyjadfeni, pfima tiloha dynamiky.
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16. Momentové fizeni, algoritmus optimalniho sledovani trajektorie.



