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UCENI TECHNICKE
V PRAZE

Cil/ cile predmeétu

e Seznamit studenty s uplatnénim robotickych principu
v lékarstvi, tj. v mediciné a laboratorni technice.

 Naucdit studenty kinematickou analyzu a syntézu kinematickych
retézcu (Denavit-Hartenbergova notace).

 Naucit studenty analyzu a syntézu dynamiky kinematickych
retézcu (Lagrangeovy rovnice Il. druhu).

e Naucit paradigmata rizeni pazi v souvislosti s ulohou inverzni
kinematiky a inverzni dynamiky.



Vstupni pozadavky predmetu

e Schopnost pracovat v prostredi Matlab/Simulink
e Znalost maticového poctu

« Zakladniznalosti mechaniky



Vystupni znalosti, dovednosti, kompetence, ...

 VySetfovanivztahu mezi polohou, rychlosti a zrychlenim
jednotlivych kinematickych dvojic vuci ramu rfetézce

e Resenipfima ainverzni uloha kinematiky (Jakobian robotické
paze)

e Resenidynamiky otevienych fetézcl - aproximace rozlozeni
hmotnosti ¢lenu kin. retézce, potencialni a kineticka energie
retézce. Lagrangeovy rovnice ll. druhu a jejich vyuziti pro
vyjadreni pohybovych rovnic



Vystupni znalosti, dovednosti, kompetence, ...

e Studentuminavrhnout paradigmata fizeni robotickych fetézcu
s vyuzitim identifikovanych pohybovych rovnic (silové fizeni).

e Student ma znalosti o nejcastéji vyuzivanych pohonech a
senzorech vyuzivanych pfi konstrukci robotickych pazi.



Koncepce vyuky, dosavadni zkusenosti,dobra

vyukova praxe
- Prednasky a cvicenijsou koncipovany provazane tak, aby

cviceni dokazovali a ovérovali teoretické znalosti z prednasek

e Numericka cvicenijsou koncipovana v prostredi Matlab a
Simulink, protoZe se jedna o maticové poc¢ty nad symbolickymi
promennymia symbolické derivace matic.

e Ve cvicenich je sledovana ucelena metodologie navrhu protézy
paze/nohy, ziskani jejiho dynamického modelu a nasledné
fizeni modelu vhodnym maticovym regulatorem, ktery
generuje vhodné momenty v kloubech.



Doporuceni, ,pozadavky” na ostatni predmety

« Studentum by se hodila znalost ,symbolic” toolboxu z Matlabu
a vyuziti uzivatelsky definovanych funkci v Simulinku, které by
mohli znat z predmétu Prace s programovymi prostfedky
(Matlab) aj.



Sdeleni na zaver (poznatek k reakreditaci, ..)

e Pokud by se objevili v reakreditovanych predmétech oblasti
zabyvajici se navrhem protéz koncetin, vytvareni pomucek pro
hendikepované apod., muze dojit k upravam i vtomto
pfedmétu pro zajisténi vzajemné navaznosti.
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