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Prepoznati i objasniti osnovne pojmove i zakone robotike te upoznati se s radom i primjenom robota.
Osposobiti studente za primjenu programskih alata i planiranje primjene robota za razli¢ite aktivnosti.
Povezati i unaprijediti znanja iz dijela strojarstva, automatizacije, elektrotehnike, pneumatike i
hidraulike s primjenom na robotizirane sustave u mehatronici.

1. Prepoznati i objasniti osnovne pojmove i zakone robotike i upoznati se s radom i primjenom
robota.

2. Objasniti oblikovnost i kinematsku strukturu robotiziranih sustava.
3. Izabrati i odgovarajuéi robot s ekonomi¢nom primjenom u odgovaruje¢om proizvodnom procesu.

4. Primijeniti simulacijske alate za jednostavnije tehnoloSke operacije s robotom u proizvodnom
procesu.

5. Upravljati i modelirati rad robota te prenijeti svoje znanje na operatere.

Nema uvjeta. Preporuceje se odsluSani i poloZeni predmeti: Osnove elektrotehnike 1 i 1l, Mehanika I,
Mehanizmi, Automatsko upravljanje.
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Vjezbe u praktikumu

Samostalni zadaci

Nema uvjeta. Preporuceje se odslu$ani i polozeni predmeti: Osnove elektrotehnike 1 i 1l, Mehanika I,
Mehanizmi, Automatsko upravljanje.
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Povijesni razvoj, osnovni pojmovi o robotima i
robotici. Podjela i karakteristike robota. Primjena
robota u proizvodnim procesima. Programski alati
za modeliranje prostora robota i alati za
programiranje robota. Pozicije i stupnjevi slobode
gibanja robota. Konverzija iz Joint u Kartezijev
koordinatni sustav i obrnuto. Direktni i invezni
problem robotike. KinematiCka analiza robota po
Denavit-Hartenbergovom analitiCkom pristupu.
Dinamicka analiza robota na bazi
Newton-Eulerove i Lagrangeove metode.
Planiranje trajektorije robota za gibanje od tocke
do toCke i kontinuirano po putanji. Metode
interpolacije trajektorije robota. Razli¢iti algoritmi
upravljanja slijednim sustavima robota po
polozaju, brzini, zakretnom momentu i sili.
Regulacijsko djelovanje. Senzori — roboti:
unutrasnjeg stanja, polozaja, brzine, sile,
vanjskog stanja, taktilne okoline, lokalne okoline,
senzori Sire okoline. Vrste pogona za robote:
elektri€ni motori, hidrauli¢ki motori i pneumatski
motori i postupci upravljanja. Istosmjerni motori u
slijednim sustavima robota. Strukture slijednih
sustava. Robotizirani proizvodni sustavi — osnovni
elementi i structure. Roboti u suvremenoj
proizvodniji, primjeri: razni tehnolo8ki roboti,
operacijski, montazni, mjerni, mobilni, za
manipulaciju i usmjeravanje, prijenosni,...
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Pisani dio ispita studenti polazu preko kolokvija. Ako studenti pisani dio ispita ne
poloze preko kolokvija pristupaju ispitu na ispitnim rokovima. Usmeni dio ispita
polaze se nakon pozitivno ocjenjenog pisanog dijela ispita. Studenti koji nemaju
pozitivno ocijenjen seminarski rad ne mogu pristupiti usmenom dijelu ispita.
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