Sveuciliste Sjever

Preddiplomski stru¢ni studij Elektrotehnika

ISVU Sifra Naziv predmeta Status predmeta Semestar
133962 Osnove robotike Izborni 5
Tip predmeta Oblici nastave (ukupan broj sati u semestru) Samostalni rad (sati) ECTS
Struéni P S V  E-uCenje 45 3

30 15
Nastavnik Zoran Busija visi predavag
Suradnik

Prepoznati i objasniti osnovne pojmove i zakone robotike te se upoznati s radom i primjenom robota.
Osposobiti studente za primjenu programskih alata i planiranje primjene robota za razli¢ite aktivnosti.

Gilj predmeta Povezati i unaprijediti znanja iz dijela strojarstva, automatizacije, elektrotehnike, pneumatike i
hidraulike s primjenom na robotizirane sustave.
1. Prepoznati i objasniti temeljna svojstva i tehniCke karakteristike robotskih sustava u industriji.
2. Usporediti osnovne strukture robotskih manipulatora.

Ishodi ucenja 3. Napraviti proracun kinematike robotskog manipulatora, te projektirati putanju alata

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

5. Upravljati radom robota te prenijeti svoje znanje na operatere.

Uvjeti za upis predmeta
(odslusan ili polozen
kolegij) te potrebna
znanja i vjeStine

Auditorne Vjeibe Komentari
Laboratorijske vjezbe

Vrste izvodenja Predavanja

predmeta Vjezbe u praktikumu

Seminar i radionice
Samostalni zadaci

Redovito pohadanje predavanija i viezbi. Aktivno sudjelovanje u diskusijama na predavanju te
Obveze studenata rieSavanje zadataka na vjezbama i zadataka u okviru domace zadacée. UspjeSno obavljene sve
laboratorijske vjezbe i predani izvjestaji sa vjezbi.
Sadrzaj predmeta
Nastavna cielina Oblici nastave (sati)
) Predavanja Seminari Vjezbe E-ucenje

Uvod u robote i robotske sustave Roboti u

suvremenoj proizvodniji, primjeri: razni tehnoloski 4
roboti, operacijski, montazni, mjerni, mobilni, za
manipulaciju i usmjeravanje, prijenosni,...

Mehanicki sustav robota Vrste zglobova robota i
osnovne strukture robota Polozaj robota (pozicija 4 2
i orijentacija)

Rotacija i translacija. SloZene rotacije i
orijentacija alata (vektorski opis), Eulerovi kutovi.

Homogene transformacije i rjeSavanje problema
direktne kinematike. Denavit-Hartenbergova 4
metoda odredivanja kinematickih parametara

Inverzna transformacija koordinata Orijentacija
pomocu kvaterniona

Energetski sustav robota 2
Mjerni sustav robota 2



Dinamika i vodenje robota
Programiranje robota

Simulacija rada robota u virtualnom okruzenju

Mobilna robotika

Obvezna literatura

Dopunska literatura

Nacin provjere ishoda ucenja
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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 pozitivho ocjenjenog pisanog dijela ispita.
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