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Pracovi$té / Zkratka KKS /ZROA Akademicky rok  2023/2024
Nézev Fundamentals of Robotics Zptsob zakonéeni Zkouska
Akreditovano/Kredity Ano, 4 Kred. Forma zakonceni Kombinovana
Rozsah hodin  Pfednaska 2 [HOD/TYD] Cviceni 2 [HOD/TYD]
Obs/max Statut A Statut B Statut C Zapocet pred zkouSskou ANO
Letni semestr 0/- 0/- 3/- Pocitédn do priméru. ANO
Zimni semestr 0/- 0/- 2/- Min. (B+C) studentii 10
Rozvrh Ano Opakovany zépis NE
Vyuéovaci jazyk Anglictina Vyuéovany semestr Zimni, Letni
Volng zapisovatelny pfedmét Ao Podet dni praxe 0
Hodnotici stupnice 1|2|3|4 Hodn. stup. zp. pfed zk. S|N
Pocet hodin kontaktni

Cile pfedmétu (anotace):

Cilem kurzu je podat studentovi pfehled zakladnich problému robotiky a metod jejich feSeni.

Vyznamna ¢ast kurzu je zamétena na konstrukci robott, véetné ptehledu o pouzivanych sensorech, aktuatorech a fidicim systému.
Piehledové pak dalsi témata jako planovani a fizeni pohybu robota, uchopovani objektti, efektory, autonomni systémy, navigace a
specialni témata jako servisni roboty, roboty pro medicinské aplikace, uméla inteligence v robotice, apod.

PoZadavky na studenta

Prabézné hodnoceni: plnéni ukold na cvicenich, semestralni projekt
Konec¢né hodnoceni: pisemna a tstni zkouska

Pozadavky ke zkousce:

Odevzdana semestralni prace ¢.1 - 0-30 bodu

Odevzdana semestralni prace ¢.2 - 0-30 bodu

Pisemna ¢ast - prehled latky - 0-30 bodd.

Ustni &ast - doplitujici otazky - 0-10 bodt

dobte 51-70bodi, velmi dobie 71-90bodt, vyborné 91-100bodt

Obsah

Vyznamna ¢ast kurzu je zamétena na konstrukci robott, véetné ptehledu o pouzivanych sensorech, aktuatorech a fidicim systému.
Piehledové pak dalsi témata jako planovani a fizeni pohybu robota, uchopovani objektti, efektory, autonomni systémy, navigace a
specialni témata jako servisni roboty, roboty pro medicinské aplikace, uméla inteligence v robotice, apod.

Prednasky :

1. Obsah predmétu, pozadavky, literatura. Uvod - historicky vyvoj, klasifikace robotii a manipulatort, piiklady pouziti. Vyvoj trhu
s roboty ve svete.
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2. - 3. Opakovani zakladnich pojmi z mechaniky

Kinematika a dynamika robotickych manipulatorQ, pfima a nepiima tloha, D-H princip.

4. - 6. Programovani praimyslovych robott - online, offline. Vyuziti proprietarnich SW nastroji. Vyuziti modulu Robotics v
Siemens Technomatics. Virtualni model robotického pracovisté v Siemmens Technomatics - Process Simulate.

7. Sensory pro primyslovou a servisni robotiku.

8. Robotické vidéni.

9. Efektory pro robotické manipulatory, uchopovani objektu.

10. Servisni robotika - ivod, lokomoc¢ni ustroji, fidici systém

11. Navigace a lokalizace

12. Aplikace robotiky v l1€kai'stvi. Coboti. Dalsi aplikace robotiky a trendy v robotice. Bezpilotni vozidla, roboty pro podmotsky
prizkum, rekonfigurovatelné roboty, downsizing (micro a nanorobotika).

Ko-existence ¢loveéka a robota (psychologické aspekty robotiky)

13. Prednaska externiho prednasejiciho - systémovy integrator / vyrobce primyslovych robott. Alt. exkurze-

Cviceni :

1. Nastroje pro modelovani a simulaci robotickych mechanismu - ptehled.

2. Kinematika robotickych manipulatort - ptiklady, sestaveni rovnic pro konkrétni manipulator.

3. Kinematika a dynamika robotickych manipulatori - priklady. Modelovani robotickych manipulatori v MATLABu s vyuzitim
Robotics Tbx. SimMechanics, apod.

4.-7. Programovani primyslovych robott - online, offline. Vyuziti proprietarnich néstrojii. Vyuziti modulu Robotics v Siemens
Technomatics. Virtualni model robotického pracovisté v Siemmens Technomatics - Process Simulate.

Prace na semestralnim projektu ¢€.1.

8. Robotické vidéni - rozpoznavani scény a objektt.

9. Efektory, uchopovani objekti.

10. - 11. Servisni robotika (mobilni roboty) - tvod do programovani (Arduino), fizeni serv a motord, zpracovani signall ze
sensoru.

Programovani mobilnich robotti, AGV - vyuziti kompasu, akcelerometru, gyroskopu, GPS pro ulohy navigace a lokalizace

12. - 13. Prace na semestralnim projektu ¢.2 , prezentace, zapocCty

Studijni opory

Garanti a vyudujici

* Garanti: Ing. Roman Cermak, Ph.D. (100%)
» Pfednasejici: Ing. Roman Cermak, Ph.D. (100%)
* Cviici: Ing. Roman Cermak, Ph.D. (60%), Ing. Vaclav Masek (40%)
Literatura
o Zékladnf: Margolis, Michael. Arduino cookbook. 2nd ed. Sebastopol : O'Reilly, 2012. ISBN 978-1-449-31387-
6.
¢ Zakladni: McRoberts, Michael. Beginning Arduino. New York : Apress, 2010. ISBN 978-1-4302-3240-7.
¢ Zékladni: Siegwart, Roland; Nourbakhsh, Illah Reza,; Scaramuzza, Davide. Introduction to autonomous mobile

robots / Roland Siegwart, Illah R. Nourbakhsh, and Davide Scaramuzza. 2nd ed. Cambridge : MIT
Press, 2011. ISBN 978-0-262-01535-6.

¢ Zakladni: Robot Academy.

¢ Zékladni: Kurfess, Thomas R. Robotics and automation handbook. Boca Raton : CRC Press, 2005. ISBN 0-
8493-1804-1.

¢ Zakladni: Springer Handbook of Robotics. Springer, 2007. ISBN 978-3540239574.

* Rozitujici: Rocon, Eduardo; Pons, José L. Exoskeletons in rehabilitation robotics : tremor suppression. Berlin :
Springer, 2011. ISBN 978-3-642-17658-6.

* Rozsifujici: Choset, Howie M. Principles of robot motion : theory, algorithms, and implementation. Cambridge :
MIT Press, 2005. ISBN 0-262-03327-5.

* Doporudena: Dudek, Gregory; Jenkin, Michael. Computational principles of mobile robotics. Cambridge :
Cambridge University Press, 2010. ISBN 978-0-521-69212-0.

* Doporucené: Fundamentals of Robotic Mechanical Systems (Angeles, Jorge)

* Doporudena: Carbone, Giuseppe. Grasping in Robotics. London : Springer, 2013. ISBN 978-1-4471-4663-6.

Casova néroénost
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Vsechny formy studia
Aktivity Casové naro&nost aktivity [h]
Projekt individualni [40] 40
Pfiprava na zkousku [10-60] 40
Kontaktni vyuka 52
Celkem: 132
Hodnotici metody

Odborné znalosti - odborné znalosti dosaZené studiem pfedmeétu jsou ovefovany hodnoticimi metodami:
Ustni zkouska,
Pisemna zkouska,
Demonstrace dovednosti (prakticka ¢innost),
Vystupni projekt,
N/A

Odborné dovednosti - odborné dovednosti dosazené studiem pfedmétu jsou ovéfovany hodnoticimi metodami:
Demonstrace dovednosti (prakticka ¢innost),
Vystupni projekt,
N/A

Obecné zpiisobilosti - obecné zpiisobilosti dosaZené studiem pfedmétu jsou ovéfovany hodnoticimi metodami:
Vystupni projekt,
Individualni prezentace,
N/A

Pfedpoklady

Odborné znalosti - pro Gspésné zvladnuti pfedmétu se predpoklada, Ze je student pfed zahajenim vyuky schopen:
predpokladaji se znalosti v rozsahu dosavadniho vysokoskolského studia
pouzivat své odborné znalosti alespoil v jednom cizim jazyce

vyuzivat samostatn¢ teoretické znalosti z oblasti mechaniky, pruznosti a pevnosti, ¢asti stroju a zakladu konstruovani pii
navrhu stroji a zafizeni

ziskavat dal$i odborné znalosti samostatnym studiem
Odborné dovednosti - pro Usp&§né zvladnuti pfedmétu se predpoklads, Ze student pfed zahajenim vyuky dokaZe:

pouzit samostatné své znalosti ze zdkladnich teoretickych disciplin pfi feSeni praktickych problému z oblasti navrhovani stroji
a zafizeni

pouzivat své odborné dovednosti alesponl v jednom cizim jazyce
ziskévat samostatné dal$i odborné dovednosti
Obecné zpisobilosti - pfed zahajenim studia pfedmétu je student schopen:
mgr. studium: samostatné a odpovédné se na zéklad¢é ramcového zadani rozhoduji v souvislostech jen castecné znamych,

mgr. studium: srozumitelné a presvéd¢ivé sdéluji odbornikiim i laikiim informace o povaze odbornych problémi a vlastnim
nazoru na jejich feseni,
N/A
Vyucovaci metody
Odborné znalosti - pro dosazeni odbornych znalosti jsou uzivany vyucovaci metody:

Prednaska s diskusi,

Laboratorni praktika,
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Regeni problémi,
Samostudium,
Prednaska s aktivizaci studentd,
Projektova vyuka,
E-learning,
N/A

Odborné dovednosti - pro dosazeni odbornych dovednosti jsou uZivany vyuovaci metody:
Laboratorni praktika,
Regeni problémi,
E-learning,
Projektova vyuka,
N/A

Obecné zptisobilosti - pro dosaZeni obecnych zpisobilosti jsou uzivany vyucovaci metody:
Samostudium,
Reseni problémii,
Cviceni (praktické ¢innosti),
N/A

Vysledky uceni

Odborné znalosti - po absolvovani pfedmétu prokazuje student znalosti:
pouzivat své odborné znalosti alesponi v jednom cizim jazyce
sdélit srozumitelné informace o problémech spojenych s aplikacemi robotiky
zhodnotit samostatné klady i zapory robotickych systému
ziskavat dalsi odborné znalosti samostatnym studiem

Odborné dovednosti - po absolvovéani pfedmétu prokazuje student dovednosti:
navrhnout na zaklad¢ ziskanych znalosti teoretickych i praktickych vybrané robotické subsystémy
pouzit své teoretické znalosti pii feSeni konkrétnich praktickych problému
ziskévat samostatné dal$i odborné dovednosti

Obecné zpiisobilosti - po absolvovani pfedmétu je student schopen:

mgr. studium: planuji, podporuji a fidi s vyuzitim teoretickych poznatkl oboru ziskavani dal$ich odbornych znalosti,
dovednosti a zpusobilosti ostatnich ¢lent tymu,

mgr. studium: srozumitelné a presvédciveé sdéluji odbornikim i $irsi vefejnosti vlastni odborné nazory,

mgr. studium: pouzivaji své odborné znalosti, odborné dovednosti a obecné zptisobilosti alespoil v jednom cizim jazyce,
N/A

Pfedmét je zafazen do studijnich programi:

Studijni program Typ stud. Forma stud. Obor Etapa V.stpl. Rok Blok Statut D.ro€. D.sem.
Smart manufacturing Navazujici Prezencni Digital Manufacturing 1 2021 2023 Povinné A 2 ZS
systems predméty 2.

roc.
Smart manufacturing Navazujici Prezenéni Manufacturing Machines 1 2021 2023 Povinné A 2 ZS
systems and Technologies predméty 2.

roc.
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