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Robotika - maturitni okruhy

Tematické okruhy
Obor 23-41-M/01 Strojirenstvi « Zameéfeni Robotika « 4. ro¢nik

Tematické okruhy vymezuji u€ivo pro pfipravu k ustni maturitni zkousce z robotiky.

1 Zaklady elektrotechniky

e Elektricky obvod; Ohmuv zakon; sériové a paralelni fazeni prvkl; Kirchhoffovy zakony.

¢ Elektrostatika: elektrické pole a kapacita. Magnetismus: magnetické pole, indukce a silové
ucinky.

e Stfidavé proudy: fazory; €inny, jalovy a zdanlivy vykon.

e Pfechodové déje v obvodech RC a RL: nabijeni a vybijeni kondenzatoru, narlist a pokles
proudu v civce.

2 Elektronika a polovodice

¢ Polovodi¢ové prvky: dioda, tranzistory BJT a MOSFET, tyristor, termistor a fotorezistor.
e Pouziti polovodi¢l v jednoduchych obvodech: usmérnéni, spinani a snimani; uloha potfebnych
pasivnich prvkd.

3 Elektrické stroje a pfristroje

¢ Transformatory: princip, konstrukce, ztraty a transformator v zatézi.

e Asynchronni motory: princip, toCivé magnetické pole a vyuziti v pramysilu.

e Stejnosmérné motory: princip a porovnani pouziti s asynchronnimi motory.

e Synchronni stroje: princip a alternatory v elektrarnach. Relé a stykac jako vyuZiti
elektromagnetu.

4 Elektricka méreni

o Méfeni napéti, proudu, odporu a vykonu; méfeni odporu metodou ampérmetru a voltmetru.
e Chyby méfeni: absolutni a relativni chyba; tfida pfesnosti analogového pfistroje a méfici rozsah.

5 Energetika a rozvodné sité

¢ VVyroba elektrické energie: princip a blokové schéma tepelnych, jadernych, fotovoltaickych a
vétrnych elektraren; dalsi obnovitelné zdroje.

e Pfenos a distribuce elektrické energie: VVN, VN a NN; rozvodny, trafostanice a ztraty.

e Jisténi a ochrana: jistiCe, pojistky, proudové chranie a princip selektivity.
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6 Cislicova technika a logické Fizeni

¢ Dvojkova, Sestnactkova a desitkova soustava; prevody a reprezentace &isel a znaku.
¢ Bit a byte; typy a rozsahy Cisel; zaporna a desetinna Cisla; ASCII tabulka.
e Booleova algebra; logicka hradla YES, NOT, AND, NAND, OR, NOR a XOR.

7 Senzory, pohony a regulace
¢ Pohony: krokové motory a servopohony; pifesné polohovani a pfiklady vyuziti v robotice.
e Senzory: indukéni, kapacitni a optické snimace; snimani polohy, otacek a teploty; kamera.
¢ Regulované soustavy; spojita a nespojita regulace; zpétna vazba a PID regulator.
¢ Pneumatika a hydraulika: elektricky ovladané ventily a pistové pohony.

8 Kdédovani a komprimace dat

e Kédovani dat, komprimace a datové forméaty.

9 Zaklady programovani

¢ Algoritmus a vyvojovy diagram.

¢ Vétveni programu: if, else a elseif; cykly; skok goto a navrat return.

¢ Proménné: datové typy, operatory pfifazeni a porovnani; sledovani hodnot v kratkém programu.
e Funkce a podprogramy: volani, parametry, navratové hodnoty a opakované pouziti.

10 Bezpecnost prace s robotem a elektrickym zafizenim

e Zasady bezpecné prace s elektrickym zafizenim a ochrana pfed urazem elektrickym proudem.
¢ Rizika robotického pracovisté a ochranné prvky; nouzové zastaveni.
e Zasady bezpecéného ruéniho ovladani, sefizovani a testovani robota.
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11 Konstrukce a vlastnosti robotu

¢ Robot a manipulator; zakladni ¢asti, typy, stupné volnosti a pracovni prostor robotu.

¢ Pfesnost a opakovatelnost; volba robota a chapadla podle ulohy, dosahu a zatizeni v€etné
nastroje a dilu.

¢ Kolaborativni roboty: vlastnosti, moZnosti a omezeni spoluprace s Elovékem.

12 Programovani a simulace primyslovych robotu

e FANUC: ru¢ni ovladani, JOINT, WORLD, TOOL a USER; TCP, UTOOL a UFRAME, jejich
nastaveni a ovéfeni.

e TP program: struktura, body P, polohové registry PR a Ciselné registry; pohyby J/L/C, rychlost,
FINE/CNT a singularity.

¢ Digitalni vstupy a vystupy, ¢ekani na potvrzeni, podminky, skoky, podprogramy a opakovani
manipulaéniho cyklu.

¢ Online a offline programovani; ROBOGUIDE: virtualni burika, robot, periferie, nastroj, dil a
soufadné systémy.

¢ Simulace: dosazitelnost, drahy, kolize, /O a odhad ¢asu cyklu; omezeni dana modelem. Pfenos
a ovéreni na realném robotu; srovnani se Skolnim Dobotem.

13 Zpusoby programovani drah primyslovych robott

¢ Vznik drahy: naucené body, generovani z CAD modelu (CAD-to-Path) a vypocet bodu v
programu.

¢ Porovnani postupl: pracnost, pfesnost, kvalita modelu, nastaveni TCP a pracovniho
souradného systému; zména dilu.

e Polohové registry a posuny (offsety): paletizace, dalSi vrstva a posun celé drahy; volba vztazné
soustavy.

14 Programovatelné desky

¢ Arduino, micro:bit a ESP32: konkrétni varianty pouzivané ve vyuce.
¢ Analogové a digitalni vstupy; digitalni vystup, PWM a analogovy vystup; tloha senzor—program—
vystupni zafizeni.

15 Principy umélé inteligence

e Zakladni princip neuronové sité a jejiho uceni.
¢ Priklady vyuziti Al v automatizaci a robotice.
e Moznosti a omezeni Al.



