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Cile

o Cilem projektu je vytvorit dvé nové prednasky a dvé nové ulohy v predmétu F7PMIRAST-Robotika a
asistivni technologie. Déle vytvofeni n¢kolika druhd aktuatorti a motivovat zajemce o tento zajimavy obor.
Cilem je ptispét k zvySenému povédomi 0 teto problematice.

* Pro splnéni cile je nutné vytvoreni zadani a feSeni 3 uloh pro soft robotiku, 1 manipula¢ni Ulohu pro DC
pohony a 1 Ulohu pro roboticky systém Turtlebot3

https://predmety.fomi.cvut.cz/cs/F7TPMIRAST



Pavodni piredmét FTPMIRAST - Robotika a asistivni technologie —
pirednasky

1.Uvod. zdkladni pojmy - kinematicka dvojice, kinematicky fetézec, stupné
volnosti, strukturni a kinematické schéma.

2 Senzory pro robotiku

3 Kognitivni robotika - stavba inteligentniho stroje, piehled o tom co to
znamena inteligence v robotu

4 Kinematika roboti v homogenni soufadné soustavé - homogenni
transformace, transformadni matice

5 Kinematika roboti - charakteristické matice zdkladnich pohybi.

6. Poloha bodu, matice rychlosti télesa a rychlost bodu, matice zrychleni
télesa a zrychleni bodu.

7 Kinematika otevienych fetézcli - matice inverzniho pohybu, poloha,
rychlost a zrychleni koncového bodu viiéi ramu a ostatnim télestim.

8 Dynamika otevienych fetézcti - aproximace rozloZzeni hmotnosti élent kin.
fetézce.

O Potencialni a kineticka energie fetézce. Lagrangeovy rovaice II. druhu

10 Lagrangeovy rovnice I1. druhu a jejich vyuzZiti pro vyjadieni pohybovych
rovnic.

11 Vypoéty Jakobianti a jejich vvuziti pro vypoéty matic C, D, a G. Rovnice
dynamiky v maticove formé.

12 Paradigmata kinematického fizeni otevienych fetézci.

13.Ovéfeni fizeni v simula¢nim prostfedi Matlabu.

14 Moznosti vyuZiti robotiky v rehabilitaci a dalsich oborech.

Inovovany piedmét FTPMIRAST - Robotika a asistivni technologie —
piednasky

1.Uvod. zakladni pojmy - kinematicka dvojice, kinematicky fetézec, stupné
volnosti, strukturni a kinematické schéma.

2_Senzory pro robotiku

3 Kognitivni robotika - stavba inteligentniho stroje, piehled o tom co to
znamena inteligence v robotu

4 Kinematika roboti v homogenni soufadné soustavé - homogenni
transformace, transformaéni matice

5 Kinematika robott - charakteristické matice zdkladnich pohybt.

6.Poloha bodu, matice rychlost1 télesa a rychlost bodu, matice zrychleni
télesa a zrychleni bodu.

7 Kinematika otevienych fetézcii - matice inverzniho pohybu, poloha,
rychlost a zrychleni koncového bodu viiéi ramu a ostatnim télestim.

8 Dynamika otevienych fetézcli - aproximace rozlozeni hmotnosti élent kin.
fetézce.

9 Potencialni a kineticka energie fetézce. Lagrangeovy rovnice I1. Druhu

10 Lagrangeovy rovnice II. druhu a jejich vyuziti pro viyjadieni pohybovych
rovnic., Vypoéty Jakobiann a jejich vyuziti pro vWpodty matic C, D, a G.
Fovnice dynamiky v maticove formé.

11 Paradigmata kinematického fizeni otevienych fetézci. Ovéfeni fizeni
v simulaénim prostiedi Matlabu.

12 Moznost1 vyuZiti robotiky v rehabilitaci a dalich oborech.

13. Soft robotics: vivod do problematiky, porovnini rigidni struktury
roboti se soft strukturou robotid, rozdily mezi nimi, vyuzitelné
materialy, potencion:lni aplikace

14. PAM: fyvzikilni princip, ptiklady vyuzivanych umélych svala
(McKibbneuav, Yarlotav, Wasedav, FESTO, RMA atd.)



Puvodni piedmét FTPMIRAST - Robotika a asistivni technologie —
cviceni

1.Uvod, zikladni pojmy - kinematicka dvojice, kinematicky fetézec, stupné
volnosti, strukturni a kinematické schéma.
2 Senzory pro robotiku

3 Kognitivni robotika - stavba inteligentniho stroje, piehled o tom co to
Znamena inteligence v robotu
4 Kinematika roboti v homogenni soufadné soustavé - homogenni
transformace, transformacni matice
5 Kinematika roboth - charakteristické matice zakladnich pohvbi.
6 Poloha bodu, matice rvchlosti télesa a rvchlost bodu, matice zrvchleni
télesa a zrychleni bodu.
7 Kinematika otevienjch fetdzcli - matice inverzniho pohvbu, poloha,
rvchlost a zrychleni koncového bodu viéi rimu a ostatnim télesim.
8 Dynamika otevienych fetézel - aproximace rozloZeni hmotnosti lent kin.
fetézce.
0 Potencialni a kineticka energie fetézee. Lagrangeovy rovnice [I. drubu

10 Lagrangeovy rovaice II. druhu a jejich vyuziti pro vyjadieni pohybovych
rovhic.

11 Vypoéty Jakobiant a jejich vyuZiti pro vipoéty matic C, D, a G. Rovnice
dynamilry v maticove formé.

12 Paradigmata kinematického fizeni otevienych fetézcn.

13.Ovéfeni fizeni v simulainim prostfedi Matlabu.

14 MoZnosti vyuZiti robotiky v rehabilitaci a dal3ich oborech.

Inovovany predmét FTPMIRAST - Robotika a asistivni technologie —
cviceni

1.Uvod, zikladni pojmy - kinematicka dvojice, kinematicky fetézec, stupné
volnosti, strukturni a kinematické schéma, Senzory pro robotiku

2. Navigace robota v prostorn

3 Kognitivni robotika - stavba inteligentniho stroje, piehled o tom co to
Znamena inteligence v robotu

4 Kinematika robotl v homogenni soufadné soustavé - homogenni
transformace, transformacni matice

5 Kinematika robotl - charakteristické matice zakladnich pohvbi.

6. Poloha bodu, matice rvchlosti télesa a rvchlost bodu, matice zrvchleni
télesa a zrvchleni bodu.

7 Kinematika otevienjch fetdzcll - matice inverzniho pohvbu, poloha,
rvchlost a zrychleni koncového bodu viéi rimu a ostatnim télesim.

8 Dynamika otevienych fetézcl - aproximace rozloZeni hmotnosti £lenn kin.
fetézce. Potencidlni a kineticka energie fetézce. Lagrangeovy rovnice IL
drubu

0 Lagrangeovy rovnice II. druhu a jejich vyuZiti pro vyjadfeni pohybovich
rovaic., Vipofty Jakobiin a jejich vvuZiti pro vipoéty matic C, D, a G.
Rovnice dyvnamiky v maticové formé.

10 Paradigmata kinematického a silového fizeni otevienych fetézch.
Ovéfeni fizend v simulalnitm prostfedi Matlabu.

11. Navrh soft robota, prakticki ukazka nékolika druha PAM a prace
s nimi

12. Identifikace pievodni charakteristiky PAM, procvidit si jejich
ovladani pomoci tlakovaci soustavy

13.Manipulaéni dloha silového Fizeni robotické struktury realizovana
PAM

14.Manipulaéni dloha silového Fizeni robotické struktury realizovana
DC pohony s pFevodovikou.



2 nové prednasky na téma soft robotika ve svété a ve zdravotnictvi, vyuziti, popis moznosti
3 noveé cviceni spojena s tématem soft robotiky

4 vyrobené aktuatory

4 vytvorené formy pro moznou dalSi vyrobu

1 dlohy pro Turtlebot3 Burger

1 manipulac¢ni Ulohu pro DC pohony



Vyuziti financnich prostredku

e Financni Cerpani prideleného rozpoctu k 31.12.2020

Cerpano k 31. 12. 2019

Procentualni Cerpani

DDHM2-nad 1 rok do 40 tis. KC. 196861,35
Odbor.lit., noviny, el.knihy 18671
Kancelarské potreby 420,35
Laboratorni material 12145
PC material, karty 17402,3
Poradenska a odbor.¢innost 14619,99
Proj.a pruzk.prace,expertizy 33880,01
Stipendia 32000
Celkem 326000 100%




PAM

Fakulta biomedicinského infFe!
Katedra biomedicinské informatiky
Ing. Martin Bejtic

2 prednasky

Soft robotics: uvod do
problematiky

Fakulta biomedicinského inZenyrstvi
Katedra biomedicinské informatiky
Ing. Martin Bejtic




3 nové cviceni na
téma soft robotiky

aska vysoké nieni technicks v Fraze
Falkulta biomedicinskée intenjrsn sorraomor

o+ Mumdl ke, e mlks

Robotika a asistivni technologie.
Niveh zoft robeta, prabticii ulkaka nékolika drubi PAM
a préce s nimi

Vypracorak: s, Mt Bicjlic

Gesks vysoké ufend tachnicks v Praze

Fabulta hiomedicinskése mpenjrsivi

Robotika a asistivni technologie.

Vageacoval: liu. Mutin B i




4 formy

e Deklarovali jsme 4 formy,
vyrobeno jich bylo 7




4 vyrobené
aktuatory

e Deklarovali jsme 4 aktuatory,
vyrobeno jich bylo 7




Ceské vysoke uleni technicka v Praze

1 uloha pro
Turtlebot3 Burger
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1 manipulacni
Uloha pro DC
motory

UKOL

Uloha spofiva ve vystaveni dvou kinematickych dvojic do Zidamé polohy 3 odséteni

momentd v obou kloubech 3 studenti maji moZnost z dynamického model protézy
d 2 & s hodnotami

Ceské vysoké uéeni technické v Praze 2 modala v Dl jenk byl modalovin v 5 eisticih vitest

Fakulta biomedicinského inzenjrstvi

Propojte pomoci micro USB potitat s Epos2 242

Na zdroji méjte nastaveny rozssh od 9 do 24V

Fiipojte Epos k zdreji

Obé jednotky Epos by mély blikst zelens, pokud se objevi Gervens, volsjte
vyuiujicibe

5 “ i & zai o
jednotlive Klouby

Robotika a asistivni technologie.

pobony s

Vypracoval: Ing. Martin Bejtic
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