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ROBOTY A MANIPULATORY
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Klasifikace a subsystémy PR. Zakladni charakteristiky a parametry PR. Kinematické struktury
manipulatori PR. Nejfrekventovanéjsi struktury vyrabénych typt PR.

Akeni subsystém PR. Zakladni uzly a konstrukéni prvky, specifické pozadavky na konstrukci.
Pohybové jednotky PR - struktura, konstrukéni principy. Chyby polohovani PR.

Metodika navrhu mechatronického systému. Zakladni parametry zadani.

Metody variant ndvrhu mechatronickych systémi, morfologickd matice Brainstorming,
metoda Top Down design. Vybér optimalni varianty.

Pohony PR, druhy, pozadavky, vlastnosti, srovnani. Navrh a vypocet vykonného subsystému -
postup, vypocty, kontrola rozbéhu motoru.

Pievodova tustroji PR - specifické pozadavky, uzivané druhy, vlastnosti, aplikace.

Koncepéni feseni PR s motory v kloubech a v zékladu . Principy rozpojeni prenosovych
prevodu.

Kloubové mechanismy. Pantografy v konstrukci PR. Navrh vypocet a konstrukce. Nové
metody konstrukce mechanismil.

Vyvazovaci systémy statickych uc¢inku, principy, klasifikace, vyznam. VS pruzinovy s
konstantni zatéZovaci charakteristikou, princip navrhu.

Orientacni ustroji PR, typy, principy konstrukce.

Efektory PR. Klasifikace, uziti. Obecna struktura uchopovacich hlavic. Principy funkce.
Pozadavky na konstrukci. Kompensatory. Interfejsy, automaticka vymena efektort.
Mechanické efektory. Kinematickéd schemata. Uzivané prevody. Postup navrhu efektoru
stanoveni uchopovacich sil, pfevodového poméru. Princip optimalizace mechanismu efektoru.
Periferni zatizeni robotizovanych technologickych pracovist. Typy perifernich zatfizeni podle
toku materialu. Specifika perifernich zatizeni podle pouzitych technologii.

Soucasné trendy ve vyvoji robotii. Modularni roboty, kolaborativni roboty. Pouziti novych

technologii a materiald v konstrukcei robott



