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OTÁZKY  

 

1. Struktura a hierarchie řídícího systému robotů, popis jednotlivých úrovní. 

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

3. Krokové motory, základní charakteristiky, způsob řízení, aplikace. 

4. Stejnosměrné motory, základní charakteristiky, způsob řízení, aplikace. 

5. Bezkomutátorové motory, základní charakteristiky, způsob řízení, aplikace. 

6. Asynchronní motory, základní charakteristiky, způsob řízení, aplikace. 

7. Indukční snímače polohy - impedanční, indukční snímače s vířivými proudy, 

transformátorové snímače - fyzikální princip, základní charakteristiky, aplikace. 

8. Optoelektronické snímače polohy - absolutní, inkrementální, přibližovací - fyzikální princip, 

základní charakteristiky, aplikace. 

9. Fluidikové snímače polohy, fyzikální princip, základní charakteristiky, aplikace. 

10. Přímá úloha kinematiky, transformace ortogonálních souřadnic, transformační matice, 

fyzikální význam sloupců transformační matice, Denavit - Hartenbergův princip. 

11. Diferenciální vyjádření kinematických rovnic, aplikace diferenciálních operátorů, výpočet 

rychlosti článků. 

12. Inverzní úloha kinematiky, přehled metod, aproximační metoda pomocí Taylorova rozvoje 

transformační matice. 

13. Newton-Eulerova metoda, výpočet úhlové a translační rychlosti  počátku lokálního 

souřadného systému, výpočet úhlového a translačního zrychlení počátku lokálního 

souřadného systému, výpočet translační rychlosti a translačního zrychlení těžiště článků. 

14. Newton - Eulerova metoda výpočtu reakcí a zobecněných sil, rovnováha sil působících na 

článek, rovnováha momentů působících na článek. 

15. Lagrangeova pohybová rovnice II. druhu v maticovém vyjádření, přímá úloha dynamiky. 
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16. Momentové řízení, algoritmus optimálního sledování trajektorie. 

 


