
OBSAH

1 Ú V O D .........................................................................................................................................................................5

2 STACIONÁRNÍ R O B O T Y .................................................................................................................................6

2.1 Kinematika průmyslových ro b o tů ......................................................................................................... 7
2.2 Dynamika průmyslových ro b o tů ............................................................................................................8
2.3 Řízení průmyslových robotů .................................................................................................................. 10

2.3.1 D ecentraIizované ř íz e n i ............................................................................................................ 10
2.3.2 C entra!izované řízen i m o m en tu .............................................................................................. 11
2.3.3 Ř ízen í po m o c i inverzn í dynam iky, zpětnovazebn í lin ea riza ce ......................................12
2.3.4 A dap tivn í řízen i............................................................................................................................ 13

3 MOBILNÍ R O B O T Y ...........................................................................................................................................14

3.1 Kolové ro b o ty .............................................................................................................................................15
3.1.1 K inem atický  m odel kolového robo ta ..................................................................................... 16
3.1.2 D ynam ický  m odel d iferenciá lně řízeného  ro b o ta ............................................................. 16

3.2 ŘÍZENÍ M O B IL N ÍC H  R O B O T Ů ....................................................................................................... 18
3.2.1 D iferenciá lně řízený robot s  využitím  zpě tnovazebn í linearizace ................................18
3.2.2 F otbalový robot řízený  v po tenciá lovém  p o li ..................................................................... 20

4  Z Á V Ě R .....................................................................................................................................................................21

5 PERSPEKTIVY O B O R U  A ROZVOJ STUD IA  O B O R U ....................................................................22

6 VLASTNÍ PŘ ÍN OS ROZVOJI O B O R U ......................................................................................................24

7 L IT ER A TU R A ...................................................................................................................................................... 26


