Tézy sucasti statnych skasok — I. stupen
studijny program Vyrobné zariadenia a systémy

I. suéast statnych skusok: Manipulaéna technika

10.
11.

12.

13.

14.

Zaklady stavby priemyselnych robotov a manipulatorov (klasifikacia priemyselnych
robotov a manipuldtorov ,PRaM”, zakladné <asti PRaM, rozdelenie PRaM z
konstrukéného hladiska a z technologického hladiska)

Kinematické Struktury PRaM (Kinematické Struktiry a usporiadanie kinematickych
retazcov, pohony priemyselnych robotov a manipulatorov)

Pohybové jednotky priemyselnych robotov a manipuldtorov (translacné arotacné
pohybové jednotky, vedenia, timi¢e, dorazy pohybovych jednotiek, klzné ulozenia, valivé
uloZenia)

Zakladné konstrukéné rieSenia PRaM (priemyselné roboty so sériovou kinematikou,
priemyselné roboty s hybridnou kinematickou Strukturou, kinematické Struktury,
pracovné priestory, vlastnosti a pouZitie)

Zakladné konstrukcné rieSenia PRaM (priemyselné roboty s paralelnou kinematickou
Struktudrou, paralelny mechanizmus, vyhody a nevyhody)

Vystupné hlavice PRaM (uchopné hlavice, pouZitie, rozdelenie, Struktura a klasifikacia
uchopnych hlavic)

Mechanické uchopné hlavice (pouzitie, rozdelenie, Struktdra, transformacné bloky
mechanickych uchopnych hlavic)

Magnetické uchopné hlavice. Podtlakové uchopné hlavice. Pretlakové uchopné
hlavice. Androidné uchopné hlavice

Technologické hlavice (pouzitie, rozdelenie, Struktura, technologické hlavice bez
fyzického kontaktu a s fyzickym kontaktom)

Montazne hlavice (pouzitie, rozdelenie, Struktura)

Kolaborativna robotika (definicia, moZnosti spoluprace clovek-robot, bezpecnost a
senzorické vybavenie)

Programovanie priemyselnych robotov a manipulatorov (On-line a offline
programovanie priemyselnych robotov, ich vyhody / nevyhody, zasady tvorby offline
simulacii)

Pripravky a ich funkcie (ustavenie, upnutie, podopretie, prepnutie, polohovanie,
rozdelenie a pouzitie)

Typy pripravkov vzhladom na vyrobné procesy (zakladné rozdelenie, definicie)



Il. suéast statnych skusok: Mechanizacia a automatizacia vyrobnych zariadeni

10.

11.

12,

13.

14.

Mechanizacia, automatizacia a mechatronika vo vyrobnej technike (zakladné pojmy,
Struktura a podsystémy, automatizdcia a riadiaci systém)

Vyznam, ciele a doévody mechanizacie aautomatizacie (pruznd a nepruina
automatizdcia, procesna, diskrétna a hybridnd automatizacia, automatizacia z pohladu
produktivity)

Zdroje energie (mechanicka, pneumaticka, hydraulickd a elektricka energia, vyroba,
uskladnenie, spracovanie)

Mechanické pohybové systémy (definicia, pouZitie, rozdelenie mechanizmov, druhy
mechanizmov podla pohybu)

Elektrické pohony (rozdelenie, definicia, pouzitie, kritérium vyberu, vyhody a nevyhody)

Pneumatické pohony (rozdelenie, konStrukcia, pouZitie, kritérium vyberu, vyhody
a nevyhody)

Hydraulické pohony (rozdelenie, konsStrukcia, poutzitie, kritérium vyberu, vyhody
a nevyhody)

Snimace v pneumatickych a hydraulickych mechanizmoch (snimanie polohy, meranie
tlaku, prietoku a ostatnych veli¢in)

Elektrické snimace (taktilné, proximitné, rozdelenie snimacov a ich vlastnosti)

Riadenie, regulacia ariadiace systémy podla druhu energie (zakladny princip
a definicia, Uprava, spracovanie a prenos signalov, Booleova logika, paméatové a casové
¢leny)

Pneumatické ventily (rozdelenie ventilov z hladiska funkcie, konstrukcie, oznacovanie
ventilov a ich schematické zobrazovanie)

Hydraulické ventily (rozdelenie ventilov z hladiska funkcie, konstrukcie, oznaCovanie
ventilov a ich schematické zobrazovanie)

Elektropneumatické a elektrohydraulické mechanizmy (charakteristika, princip
¢innosti, Struktura riadenia, stavba ventilov)

PLC riadenie automatizovanych systémov (definicia a charakteristika PLC,
programovanie PLC)



