10.
11.

12

16.

17.

18

Otazky pre ZR 26

Charakterizujte: typické kinematické Struktiry PRaM, druhy, vlastnosti,
porovnanie.

Charakterizujte: pohonné systémy PRaM, druhy, vlastnosti, porovnanie.

Porovnajte vlastnosti (nie konstrukciu) harmonickej, planétovej a cykloidnej
prevodovky v robotike.

Charakterizujte interné a externé snimace v robotike.

Charakterizujte a porovnajte: transformacné matice pohybu vrobotike a
homogénnu transformacnu maticu.

Vysvetlite D-H reprezentdciu a postup rieSenia PKU pomocou D-H.

Charakterizujte kracajlce a kolesové podvozky mobilnych robotov a porovnaijte ich
vlastnosti.

Charakterizujte podvozky so synchronnymi a vSesmerovymi kolesami a porovnajte
ich vlastnosti.

Charakterizujte angularny robot, Stewartovu plosinu, delta robot a Scara robot a
ich vyuzitie.

Charakterizujte a porovnajte humanoidné a interaktivne roboty.

Vymenujte zakladné typy pracovnych hlavic.

. Vymenujte zakladné typy kolies pouZivanych v mobilnej robotike.
13.
14.
15.

Charakterizujte a porovnajte indoor a outdoor roboty.

Vymenujte a charakterizujte postupy rie$enia priamej KU a inverznej KU.

Vyjadrite vztah popisujuci transformaciu medzi i-tym ai-1-vym suradnicovym
systémom Ti,i-1 v pripade rieSenia homogénnymi transformac¢nymi maticami
a pouzitim D-H reprezentacie.

Aky je postup volby suradnicovych systémov avyber parametrov pre D-H
reprezentaciu.

Co vyjadruje vztah popisujici transformaciu medzi i-tym ai-1-vym stradnicovym
systémom.

Ti,i-1 = Trz(qi)*Tpz(ai)*Trx(90°)

Opiste postup riesenia PKU pomocou transformaénych matic.



