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OTAZKY

1. Struktura a hierarchie fidiciho systému robotd, popis jednotlivych Grovni.

2. Pohybové elektromagnety, zdkladni charakteristiky, vlastnosti, aplikace.

3. Krokové motory, zakladni charakteristiky, zptisob fizeni, aplikace.

4. Stejnosmérné motory, zakladni charakteristiky, zplisob fizeni, aplikace.

5. Bezkomutatorové motory, zédkladni charakteristiky, zptisob fizeni, aplikace.

6. Asynchronni motory, zédkladni charakteristiky, zpiisob fizeni, aplikace.

7. Indukéni snimace polohy - impedancni, indukéni snimace s vifivymi proudy,
transformatorové snimace - fyzikalni princip, zakladni charakteristiky, aplikace.

8. Optoelektronické snimace polohy - absolutni, inkrementélni, pfiblizovaci - fyzikalni princip,
zakladni charakteristiky, aplikace.

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

10. Pfimad uloha kinematiky, transformace ortogonalnich soufadnic, transformacni matice,
fyzikalni vyznam sloupct transformacni matice, Denavit - Hartenberglv princip.

11.  Diferencidlni vyjadfeni kinematickych rovnic, aplikace diferencialnich operatort, vypocet
rychlosti ¢lanki.

12.  Inverzni Gloha kinematiky, pfehled metod, aproximacni metoda pomoci Taylorova rozvoje
transformacni matice.

13.  Newton-Eulerova metoda, vypocet thlové a translacni rychlosti  pocatku lokalniho
souradného systému, vypocet Uhlového a translaéniho zrychleni pocatku lokéalniho
souradného systému, vypocet translaéni rychlosti a translaéniho zrychleni t¢zisté ¢lankd.

14. Newton - Eulerova metoda vypoctu reakci a zobecnénych sil, rovnovéaha sil plsobicich na
¢lanek, rovnovaha momentli pisobicich na ¢lanek.

15.  Lagrangeova pohybova rovnice II. druhu v maticovém vyjadieni, pfimé tloha dynamiky.
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16. Momentové fizeni, algoritmus optimalniho sledovani trajektorie.



