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Anotace: 

Jednou  z  nejdůležitějších  oblastí  inteligentní  výroby  dle  konceptu  Průmysl  4.0  je  robotická  montáž.  Při 
navrhování a plánování automatizovaných systémů v této oblasti je nezbytná inteligentní koordinace pohybů 
robotických ramen, kterou zajišťují jejich řídící moduly, a ty často komunikují s nadřazenými řidicími systémy. 
Automatizované  systémy  založené  na  získávání  znalostí  v  průběhu  procesu  jsou  významnými  nástroji  pro 
usnadnění  vývoje  a  realizace  inteligentních  výrobních  systémů.  Tyto  systémy  dokáží  vnímat  své  okolí  a 
spolupracovat s lidmi v jednom kompaktním celku a to nejlépe autonomně. Nasazování těchto sofistikovaných 
systémů ve výrobních, a  také montážních procesech  je velmi komplikované  jak z pohledu technického,  tak 
bezpečnostního. Kolaborativní robotické systémy  nesmí nikoho při své práci omezovat a v žádném případě 
nesmí dojít k žádnému ohrožení.  

Cílem disertační práce  je navrhnout a  sestavit  robotický  kyberfyzikální  systém,  který bude  spolupracovat  s 
člověkem a bude se od něho učit jednotlivé úkony tak, aby jejich společná práce byla rychlejší, efektivnější a 
přesnější, než v případě využití pouze lidských zdrojů. Výrobní proces bude realizován jak v reálné rovině, tak 
ve virtuálním prostředí. Bude ověřena zneužitelnost navrženého systému třetím subjektem. Výsledky práce 
povedou k  lepšímu pochopení součinnosti člověka s robotem, který bude vybaven určitém stupněm umělé 
inteligence. Je současným světovým trendem se touto oblastí zabývat. 
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