Štátnicové otázky z predmetu

Priemyselné roboty a manipulátory
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1. Klasifikácia PRaM z konštrukčného hľadiska.

2. Klasifikácia PRaM z technologického hľadiska.

3. Základné pojmy kinematiky PRaM. 

4. Vplyv dráhy ťažiska manipulovaného objektu na usporiadanie kinematického reťazca.

5. Požiadavky kladené na pohony  PRaM.

6. Štruktúra pohonu manipulátorov a robotov. 
7. Translačné pohybové jednotky.

8. Rotačné pohybové jednotky.

9. Vedenia pohybových jednotiek, požiadavky kladené na vedenia. 
10. Tlmiče a dorazy pohybových jednotiek.

11. Priemyselné roboty so sériovou kinematikou – kinematické štruktúry, pracovné priestory, vlastnosti a použitie. 

12. Priemyselné roboty s paralelnou kinematickou štruktúrou, paralelný mechanizmus, výhody a nevýhody.

13. Použitie, rozdelenie, štruktúra a klasifikácia úchopných hlavíc.

14. Mechanické manipulačné hlavice – typ G.

15. Mechanické úchopné hlavice – typ M.

16. Transformačné bloky mechanických úchopných hlavíc.

17. Typ čeľustí mechanických hlavíc, základné koncepcie  2- prvkových úchopných hlavíc. 

18. Magnetické úchopné hlavice.

19. Podtlakové úchopné hlavice.

20. Pretlakové úchopné hlavice.

21. Technologické hlavice bez fyzického kontaktu.

22. Technologické hlavice s fyzickým kontaktom.

23. Montážne efektory.
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