SPIS TRESCI

1. Wstep
1.1. Zarys historyczny
1.2. Podstawowe pojecia

2. Struktura i systematyzacja manipulatoréw i robotéw
2.1. Systematyzacja manipulatoréow
2.2. Podstawowe zespoty i uktady

3. Opisy przestrzenne i przeksztatcenia

3.1. Uktady wspdtrzednych

3.2. Opis przestrzenny

3.2.1. Opis orientacji

3.2.2. Opis lokalnego uktadu wspodtrzednych

3.2.3. Przesuniecie uktadu wspétrzednych

3.2.4. Obrét ukktadéw wspétrzednych

3.2.5. Uogdlniony przypadek odwzorowania uktadéw
3.2.6. Operatory obrotu

3.2.7. Operatory przeksztatcen

3.2.8. Przeksztatcenie ztozone

3.2.9. Arytmetyka przeksztatcenia - przeksztatcenie ztozone
3.2.10. Przeksztatcenie odwrotne

3.2.11. Réwnania przeksztatcen

3.2.12. Opis orientacji

3.2.13. Katy obrotu wokot osi XYZ ustalonego uktgdu wspoétrzednych
3.2.14. Katy Eulera ZYX

3.2.15. Orientacja uzyskana przez nauczanie

3.2.16. Przeksztatcanie swobodnych wektoréw

4. Kinematyka

4.1. Zadanie proste kinematyki ramienia robota

4.1.1. Opis potaczen cztondéw robota

4.1.2. Standardowe nazewnictwo w uktadach odniesienia
4.1.3. Lokalizacja narzedzia

4.2. Zadanie odwrotne kinematyki ramienia robota
4.2.1. Istnienie rozwigzan - przestrzen robocza

4.2.2. Rozwigzania wielokrotne

4.2.3. Sposoby rozwigzania

4.2.4. Podprzestrzen ruchu ramienia robota

5. Chwytaki manipulatoréw i robotow

5.1. Funkcje chwytaka

5.2. Systematyzacja chwytakow

5.3. Metody doboru chwytakéw

5.3.1. Wybér sposobu uchwycenia obiektu
5.3.2. Dobdr zasady dziatania chwytaka
5.3.3. Dobdr parametréow chwytaka



5.3.4. Adaptacja koncéwek chwytnych do obiektu

5.4. Projektowanie chwytakdw robotéw przemystowych
5.4.1. Parametry wejsciowe chwytakdéw

5.4.2. Miejsce uchwycenia obiektu

5.4.3. Sita i moment dziatajgcy na obiekt

5.5. Elementy chwytajace

5.5.1. Chwytaki ksztattowe

5.5.2. Chwytaki podci$nieniowe

6. Napedy i mechanizmy stosowane w robotach przemystowych
6.1. Naped pneumatyczny

6.1.1. Sitowniki jednostronnego dziatania
6.1.2. Sitowniki dwustronnego dziatania
6.1.3. Sitownik wahadtowy

6.2. Naped hydrauliczny

6.2.1. Sitowniki liniowe

6.2.2. Sitowniki obrotowe

6.3. Naped elektryczny

6.3.1. Komutatorowe silniki pragdu statego
6.3.2. Silniki krokowe

6.3.3. Silniki liniowe

6.4. Mechanizmy przekazywania ruchu
6.4.1. Przektadnie pasowe i taricuchowe
6.4.2. Przektadnie liniowe i sSrubowe
6.4.3. Przektadnie obiegowe (planetarne)
6.4.4. Przektadnie falowe

6.4.5. Mechanizmy dzwigniowe

6.5. Czujniki wykorzystywane w robotyce
6.5.1. Czujniki potozenia

6.5.2. Czujniki predkosci

6.5.3. Czujniki sity

6.5.4. Czujniki zblizenia

6.5.5. Czujniki dotyku

6.5.6. Czujniki wizyjne

7. Sterowanie i planowanie zadan robotéw

8. Przyktadowe rozwigzania w praktyce

9. Bezpieczenstwo

10. Eksploatacja robotéw

11. Perspektywy i zagrozenia wynikajace z robotyzacji

Bibliografia



