Zkouskové otazky z robotiky
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Zéakladni pojmy. Rozdéleni robottli — sériovy a paralelni. Pfima a zpétna tloha.
Kinematika ve 2D — rotace, translace, transformace

Kinematiky ve 2D — zakladni typy robotti se dvéma klouby

Kinematika ve 3D — rotace, metody popisu

Robotické ruce — zakladni pojmy, Denavit-Hartenbergiiv zapis

Pfima tloha pro robotickou ruku

Analytické feSeni zpétné tlohy pro robotickou ruku ve 2D

Diferencialni kinematika pro robotickou ruku, Jakobiho matice, pouze ve 2D

Singularni body robotické ruky, priklady ve 2D

. Vztah mezi konfiguracnim a pracovnim postorem

Planovani pohybu — algoritmy RRT a PRM
Stromovy graf, planovani pohybu stromovym grafem. Dijkstriv algoritmus
Mrizka, planovani ve mfiZce. A* algoritmus.

Planovani v pracovnim prostoru — holonomni a neholonomni roboty
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