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Mechatronické a robotické systémy

1. Definice mechatronického systému z rozliSovaci Grovné fizeni pohybu, typicky primyslovy
robot, jeho jednotlivé podsystémy, popis jejich funkce v tomto mechatronickém systému. Clanek
mechanického podsystému, kinematicka dvojice, kloub. Manipuldtor, zapésti a efektor. Typy
kloubt a jejich realizace u primyslového robota. Definice ¢innosti kloubu, typové vzajemné
polohy kloubli manipulatoru v prostoru. Zapésti priimyslového robota.

2. Senzoricky systém obecné a jeho konkrétni piiklady v mechatronice. Vnitini a vnéjsi senzoricky
systém robota, piiklady jejich uziti. Senzor, pfevodnik. Pfenos informace v mechatronickych
systémech. Rozd¢leni senzort podle typu modulované energie, priklady.

3. Zékladni typy odporového snimani pohybovych veli¢in mechatronickych systémi. Zplsob
upravy velikosti signdlu pii méfeni v mechatronickych systémech. Miustek- stejnosmérnd a
stiidava verze. Princip kapacitniho a indukéniho snimani polohy, ptipadné rychlosti. Popis a
¢innost rezolveru.

4. Vysvétleni principu piezoelektrického jevu a vysvétleni vyuziti u mechanického akcelerometru.
Co pomoci néj métime. Uved'te ptiklady. Princip a pouziti sonaru a dva zakladni typy zpracovani
signall a vyhodnoceni vzdalenosti méteného objektu.

5. Zakladni principy modulace parametra u optickych systéma. Princip zdroje svétla typu LASER.
Opticky gyroskop. Princip snimani CCD pfi snimani obrazu. Rozdil mezi denni a IR kamerou,
ptiklady pouziti.

6. Zakladni typy ruSeni signalt. Filtrace signalu v analogové a digitalni podobé&. Nakres typového
zapojeni analogové dolni propusti, jeji ¢innost.

7. Mechanické pfizptisobeni momentu a rychlosti na vystupu z akéniho ¢lenu — mechanické
prevodniky. Pfevodovky s paralelnim pfevodem, planetové prevodovky, harmonicka
ptrevodovka. Principy.

8. Zékladni mechanické uspotadani manipulatoru primyslového robota, pét zdkladnich uspotadant,
vlastnosti, oblasti pouziti. Schematické oznaceni pomoci typu kloubli a polohy os rotace.
Pohotovostni pracovni prostory jednotlivych typt.

9. Zapésti, tii stupné volnosti, bod zapésti. Orientace télesa v prostoru. Uchopné hlavice, jednotlivé
typy.

10. Konstrukéni uzly manipulatoru a zapésti. Translaéni pohyby, princip kulickového Sroubu.
Linearni hydromotor, princip, zékladni souvislosti.

11. Konstrukéni uzly manipulatoru. Rota¢ni pohyby. Princip evolventniho a cykloidniho ozubeni.
Celni, Sikmé, kuzelové a Snekové usporadani zubl. Rotatni pohyb fizeny axialnim
hydrostatickym strojem, princip, usporadani. Kinematické souvislosti pfi fizeni rychlosti.

12. Umisténi a ucel akéniho ¢lenu v schématu tizeni obecné a pfti fizeni pohybu, blokové schéma
tfidiciho obvodu, vysvétleni mista akéniho ¢lenu. Nakres vnitini blokové struktury akéniho ¢lenu
pfi fizeni pohybu. Podrobné typové uspofadéani s pouzitim elektrického tfifazového stroje.

13. Vztah elektrického proudu a mechanické sily. Vysvétleni vzniku a velikosti sprazenych
magnetickych tokd, jejich popis, velikost magnetické energie a vznik mechanické sily
(mechanického momentu), piiklad idedln¢ magneticky vodivého magnetického obvodu s
pohyblivou ¢asti a dvou idedlnich (bezodporovych) vinuti.
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14. Princip fizeni mechanické sily prostfednictvim fizeni hydrostatické energie. Definice pritoku a
vztah prutoku a tlakového spadu na kruhové stérbiné (bez uvazeni viskozity), pouziti. Viskozita
kapalin, dynamick4 a kinematické viskozita, newtonovské a nenewtonovské kapaliny. Pojem
hydrostatického odporu a jeho pouziti.

15. Rizeni tlaku a pritoku pomoci vicestupiiového Soupatkového ventilu. Klapka-tryska. Nakres a
vysvétleni ¢innosti. Hydraulicky mustek, pouziti proménného hydrostatického odporu pro fizeni
pohybovych stavu linearniho hydraulického valce.

16. Rizeni sily a pohybového stavu pomoci fizeni geometrického objemu. Axialni hydrostaticky
pfevodnik hydrostatické energie na mechanickou a naopak. Pouziti na fizeni ustalené rychlosti
zménou geometrického objemu, vysvétleni na blokovém schématu pii dvou zéikladnich
konfiguracich hydrogeneratoru a hydromotoru.

17. Pouziti elektrického stroje v akcénich clenech mechatronickych systému. Zaklad cinnosti
komutatorového stejnosmérného elektrického stroje a stiidavych strojii (pomoci dvou
permanentnich magnetl). Dynamické rovnice stejnosmérného elektrického komutatorového
stroje a jeho ustaleny stav. Momentova charakteristika, pouziti na fizeni ustalené rychlosti.

18. Princip synchronniho a asynchronniho elektrického stroje a jejich momentové charakteristiky,
pouziti na fizeni ustalené rychlosti.

19. Rozdil mezi kinematickym a dynamickym popisem mechanického podsystému robota jako
ptikladu mechatronického systému, kinematické souvislosti. Pojmy soufadnd soustava, bazové
vektory a jejich tcel v kinematickém popisu. Kinematika rotacnich pohybti. Matice rotace okolo
globalnich a télesovych os a jejich souvislosti.

20. Rotace okolo jedné osy prochazejici pocatkem globalni soustavy soufadnic. Eulerova véta a jeji
disledky.

21. Denavit-Hartenbergliv zptisob umisténi télesovych os soufadnicového systému pii sériovém
uspofddani ramen, jeho parametry a obecna transformacéni matice vzajemné polohy dvou téles -
soufadnych soustav.

22. Inverzni kinematika sériovych robotli, princip, pouziti a zptsob feSeni. Uvedeni piikladu na
manipulatoru SCARA se 2 stupni volnosti.

23. Dynamicky popis chovani mechaniky vézanych hmotnych bodl v roviné. Pojem kinetické a
potencialni energie vazanych téles pii pohybu v roviné. Lagrangeovy rovnice Il. druhu a jejich
pouziti. Vazba dvou hmotnych téles v rovin¢ idealné¢ tuhym nehmotnym ¢lenem a idealné tuhou
nehmotnou linedrni pruzinou. Souvislost s pohybovymi rovnicemi. Ptiklady.

24. PIn¢ automatickd vytlaCovaci vyrobni linka na plastové trubky a profily — schematicky
nakreslete a popiste vyrobni linku se zahrnutim prostiedki konceptu Primyslu 4.0Pramyslu 4.0,
popiSte manipulaci s materidlem a vyrobky a rozmérovou kontrolu vyrobkd pomoci
pramyslovych robotii/manipulatort.

25. Implementace  prvkd konceptu Primyslu 4.0 v plastikafském primyslu — navrhnéte
schematicky linku na vyrobu vstfikovanych dila, napt. plastovych vicek na PET lahve. Popiste
tok materidlu/vyrobkii s naslednou rozmérovou kontrolou vyrobkil, kterd bude zajiSténa
roboty/manipulétory.
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