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1. Ciselné soustavy
a) Druhy ¢iselnych soustav
b) Soustava binarni a hexadecimalni
¢) Pievody mezi ¢iselnymi soustavami

2. Kody a kodovani
a) Signal a informace, vyznam koédovani
b) Binarni, binarné-dekadicky, Greyiv kod
C) Zpusoby zapisu, tabulka kod

3. Logické funkce
a) Zaklady Booleovy algebry
b) Zpusoby popisu logické funkce
c) Tvorba a zjednodusovani logickych funkci

4. Logické ¢leny
a) Zakladni logické ¢leny a jejich funkce
b) Realizace logickych ¢leni a obvoda
c) Praktické vyuziti pfi navrhu logickych obvodi

5. Integrované obvody pro logické obvody
d) Technologie integrovanych obvodu
e) Zakladni logické obvody TTL

6. Zakladni druhy logickych obvodu
a) Kombina¢ni obvody
b) Sekvenéni obvody
c) Paméti a registry

7. Zaklady vypocetni techniky
a) Historie vyvoje vypocetni techniky
b) Realizace od mechanickych systémi po mikroprocesory
C) Zpracovani a ukladani informaci

8. Pocitac
a) Blokové schéma pocitace
b) Popis a funkce jednotlivych ¢asti
c) Vyvoj vypocetni techniky — Moorav zakon

9. Pievodniky a zpracovani namérenych udaji
a) Pfevod A/D, princip, zpusoby feseni
b) Pievod D/A, princip, zpisoby feSeni
c) Implementace pievodniki v mikroprocesorech — ptiklady feseni
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10. Zaklady robotiky
a) Automatické ovladani a regulace
b) Robotika a mechatronika
C) Manipulatory a roboty

11. Kinematika roboti
a) Sériova a paralelni kinematicka struktura
b) Kartézska a angularni kinematicka struktura
c) Cylindricka a sféricka kinematicka struktura

12. Pohonny systém roboti
a) Motory a ptevody v robotickych systémech
b) Rizeni motord a odmé&fovani polohy
c) Vykonové obvody napajeni pohont

13. Ridici systém priamyslovych roboti
a) Ovladaci panel robota
b) Ridici jednotka robota
c) Jednotka zpracovani signala resolveru

14. Programové vybaveni systému robota
a) Operacni systém ovladaciho panelu a jeho funkce
b) Operacni systém fidici jednotky
c) Programovaci jazyk robotit ABB

15. Programovani primyslovych robotu
a) Ptimé programovani robott - uceni
b) Nepiimé programovani — off line
c) Nepiimé programovani —on line

16. Pouzivani robotu ABB
a) Bezpecnostni pravidla pro praci s robotem
b) Ovladaci jednotka FlexPendant
c) Ovladaci prvky a signaly kompaktniho fadi¢e IRC

17. Regulaéni technika v robotice
a) Spojita a nespojita regulace
b) Analogovy a digitalni regulator
C) Zaporna zpétna vazba a jeji vyznam

18. Programovani s jednotkou FlexPendant
a) Vytvofeni nového programu
b) Zavedeni a spusténi existujiciho programu
C) Sprava soubort, ulozeni, smazani programu
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19. Nastroj
a) Stfedovy bod nastroje - TCP
b) Vytvofeni nastroje, definovani a méfeni nastroje
¢) Uprava dat nastroje, odstranéni nastroje

20. Souradnicové systémy robota
a) Nastaveni soufadnicového systému
b) Pracovni objekt a jeho vytvoreni

21. Testovani a spuSténi programu
a) Rucni rezim ovladani
b) Krokovani, spusténi servisnich rutin
C) Spusténi programu v automatickém rezimu

22. Mobilni robotika
a) Dalkové ovladany robot
b) Autonomni robot
C) Zdroje energie pro mobilni roboty

23. Mobilni robot Robotino
a) Hlavni ¢asti platformy Robotino
b) Uvedeni robota Robotino do provozu

24. Aplikace Robotino View
a) Tvorba blokového diagramu
b) Spusténi programu z PC, Wi-Fi ovladani robota
c) UloZeni programu do tlozisté robota a lokalni spusténi

25. Snimace robota Robotino
a) Prace s IR dalkoméry a ¢idlem kolize
b) Pouziti indukéniho ¢idla k detekci druhu podkladu
C) Analyza obrazu z kamery, pouZiti pro orientaci robota

Vypracoval: Ing. Jiti Koci
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