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Okruhy otazok na prijimacie skusky
na inzinierske Studium v Studijnom programe Robotika a kybernetika

v akad. roku 2022/23
(Gstne)

Sposoby tvorby vstupno-vystupnych modelov linearnych systémov

Zakladné principy regulacie linearnych spojitych dynamickych systémov,

Zakladné struktiry regula¢nych obvodov a regulatorov.

Analyza linearnych spojitych dynamickych systémov na zédklade odozvy na typické vstupné
signaly.

Analyza stability linearnych spojitych regula¢nych obvodov.

Analyza kvality ustalenych a prechodnych stavov linearnych spojitych regulacnych obvodov.
Zakladné Struktary a ¢leny linearnych diskrétnych regulacnych obvodov.

Spracovanie signalov a vzorkovanie v linearnych diskrétnych regulacnych obvodoch.

Analyza stability linearnych diskrétnych systémov a regula¢nych obvodov.

. Syntéza regulacnych obvodov linearnych spojitych dynamickych systémov.
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Kvalita ustalenych a prechodnych stavov linearnych spojitych regulaénych obvodov.
Kinematické struktury robotickych manipulatorov.

Geometricky Jakobian robotického manipulatora a jeho vyuzitie.

Dynamicky model mechanizmu manipulatora.

Vyuzitie polynomialnej interpolacie pre generovanie trajektorie.

Princip kompenzéacie dynamiky mechanizmu pri riadeni robota.

Zakladné typy kolesovych podvozkov mobilnych robotov.

Riadenie motorov vhodnych pre pouzitie v robotike.

Konstrukcia, princip ¢innosti a zjednodusena schéma jednosmerného motora a asynchrénneho
motora.

Zakladné principy inercidlnych snimacov.

Zakladné principy snimacov vhodnych pre detekciu prekazok.

Modelovacie nastroje udalostnych systémov.

Zakladné operacie s automatmi a ich vyuzitie pri analyze vlastnosti udalostnych systémov.
Sposoby vyjadrenia rotacie (smerové kosinusy, Eulerove uhly, kvaterniony).

Homogénna transformacnd matica a jej vyuzitie.

Riesenie diferencialnych rovnic pomocou Laplaceovej transformacie.



