Zapoctovy test, celkové bodové hodnoceni: 39 bodti. Uspésnost zapoctového testu: 26 bod.
Casova dotace: 45 min.

CAST A — celkem bod 9

1) Zapiste symbolicky strukturu kinematického retézce od ramu (napf. TTT, RRR) a nakreslete
pracovni prostor: (3+3 body)
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2) Stanovte pocet stupnd volnosti kinematického fetézce: (1+1 bod)

3) Nakreslete schéma a stanovte pocet stupni volnosti sférické kinematické dvojice:



CAST B — celkem bodii 30

1) Co je kolaborativni robotika:
2) Manipulatory a roboty jsou:
3) Zakreslete do schématu:
Orientacni Ustroji.
Polohovaci ustroji.
Efektor.
Pojezdové Ustroji.
4) Kinematicky retézec robotu je rozdélen na jednotlivé ¢asti. Kterd z uvedenych do fetézce nepatfi:
5) Smeérovaci Ustroji se nachazi u robotu:
6) Zakladni struktura kinematického fretézce polohovaciho Ustroji primyslového robotu, typ
cylindricky (valcovy):
7) Na obrazku je uveden snimek primyslového robotu/manipuldtoru. O jaky typ robotu se podle
polohovaciho Ustroji jednd?
8) Vymezeny prostor je:
9) Priradte spravné oznaceni pneumotoru:
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10) Vyberte spravny popis schématické znacky rozvadéce:
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11) Vyberte spravny popis schématické znacky
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12) Co neplati o bezkartacovych EC motorech:
13) Jaky typ otacek je uveden na §t|'tku asynchronnlho motoru uréete pocet pola:

SIENVITENISES Mot LATO73-2AA0 c

Made in Czech Republic UD 1609/1862286-011- 003
P55 7M MB3 IEC/EN 60034 ThCI155(F) -20 T<=TAMB<=40T
B0 Hz 2307400 V AY |60 Hz 460 VY

055 kW  235/136 A | 063 kW 132A
cos@082  2800/min | cos@0.82 3400/min
220-240/380-420 V A/Y | 440-480 V'Y

239-244/138-141 A  |136-137 A
32142 5001




14) Napiste/vypoctéte synchronni otacky 4-pdlového motoru:

15) Ktery z nésledujicich pfikazd jazyku KUKA nezajistuje pohyb?

16) Vyhodou elektricky ovldadaného mechanického chapadla oproti pneumaticky ovladanému je:

17) Presnost polohovani priimyslovych robotl a manipulatord je ovlivnéna radou vlivl, zejména zavisi
na:

18) Hlavice na konci robotu pro obloukové svafovani neobsahuje:

19) O jakou technologickou hlavici se jedna?
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20) Z hlediska charakteru Uchopné sily mezi pasivni Uchopné hlavice nepatfi:

21) Nejcastéjsim typem motorU aplikovanych u chapadel jsou:

22) Vakuovda dmychadla:

23) Aktivni senzory plisobenim mérené veli¢iny

24) Cyklicky absolutni senzor pro spojité snimani polohy pro servomotory:
25) Primyslové indukéni senzory pfiblizeni umoznuji

26) Co je zobrazeno na obrazku za princip:
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27) Ultrazvukové senzory vzdalenosti jsou zaloZeny na principu:

28) Termoelektrické teploméry jsou zalozeny na:

29) CCD a CMOS APS snimace jsou:

30) Digitalizace signalu (obrazovych dat) predstavuje kvantovani podle poZzadované datové hloubky,
tedy na poZadovany pocet Urovni jasu jednotlivych pixel (datova hloubka). 8 bitovy obraz ma:



