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a praktickych testov na overenie znalosti a zru¢nosti z tohto modulu.
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Modul — Robotika

Modul Robotika (Robotics, sylabus verzia 1.0) vymedzuje rozsah znalosti a zru€nosti, ktoré su klu€ové pre porozumenie
zakladnych principov robotiky, skladanie, programovanie a riadenie jednoduchych robotov a ktoré su nutné pre Uspesné
zloZenie skusky z tohto modulu.

Ciele modulu

Uspesny uchadzaé bude schopny:
e chapat kfucové principy fungovania jednoduchych robotov a robotickych systémov, a bude vediet rozpoznat bezné
typy robotov,

e rozpoznavat hlavné Casti robota a ich hlavné funkcie, t. j. riadiaci mikropocitac/ mikrokontrolér (microcontroller), systém
pohonu (actuator), snimace( sensors) a zdroj energie,

e poznat zakladné prvky jednoduchého systému ovladania/ riadenia robota a vediet tento systém otestovat,
e chapat zakladné principy programovania robotov vo vizualnom programovacom jazyku,
e ozivit robot, vediet naprogramovat’ robotické pohyby a riadit’ robot v okolitom prostredi.

KATEGORIA OBLAST VEDOMOSTI . VYZADOVANA ZNALOST
19.1 Zakladné 19.1.1 Roboty 19.1.11 Rozumiet pojmom robot a roboticky systém.
pojmy a automatizované
systémy
19.1.1.2 Vediet, Ze roboty méZu byt ovladané na dialku

(teleoperated), CiastoCne samostatné (semi-autonomous)
alebo uplne samostatné (autonomous).

19.1.1.3 Chapat rozdiely medzi roznymi druhmi robotov, ako napr.
stacionarne/ pevné alebo mobilné.

19.1.2 Pouzivanie 19.1.2.1 Poznat prostredia, v ktorych sa roboty bezne vyuzivaju,
robotov ako napr. domacnost, Skola, vyrobny podnik, nemocnica.
19.1.2.2 Poznat oblasti, v ktorych sa vyuzivaju pokrocilé roboty

ako napr. autonomne riadené auta, drony, roboty pre
asistované chirurgické operacie.

19.1.2.3 Uvedomovat si etické problémy, ktoré vyplyvaju
Z pouzivania robotov ako napr. nebezpecie z ohrozenia
¢loveka, pravne désledky Cinnosti robota.

19.2 Sucasti 19.2.1 Zakladné sucasti 19.2.1.1 Vediet rozpoznavat zakladné sucasti robota ako su
robota a komponenty riadiaci mikropocita¢/ mikrokontrolér (microcontroller),
systém pohonu (actuator), snimace (sensors), zdroj
energie.
19.2.1.2 Vediet rozpoznavat bezné komponenty robota ako su

podvozok (chassis), elektronické sucasti, kable, nastroje
a komponenty na montaz.

19.2.2 Riadiaci 19.2.2.1 Uvedomovat' si, Ze riadiaci mikropogita¢/ mikrokontrolér
mikropoditac/ (microcontroller) zbiera informacie zo snimacov (sensors),
mikrokontrolér vykonava program a riadi rézne vystupné zariadenia ako
(microcontroller) napr. motory, svetelné alebo zvukové vystupy.

19.2.2.2 Vediet rozpoznavat bezné rozhrania (ports, pins)

riadiaceho mikropog¢itac¢a/ mikrokontroléra
(microcontroller) ako napr. napajaci konektor, USB
konektor, bezdrotové pripojenie a vediet, aké su vstupy

a vystupy.
19.2.3 Systém pohonu 19.2.3.1 Vediet rozpoznavat hlavné Casti systému pohonu ako
(actuator) napr. prevodovka (switch) a motor.
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19.2.4 Snimace
(sensors)

19.2.5 Pohyb
(locomoation),
zdroj energie
(power)

19.3 Jednoduchy 19.3.1 Prehlad prvkov

systém systému
ovladania/ ovladania/
riadenia riadenia
19.3.2 Testovanie
Jjednoduchého
systému
ovladania/
riadenia
19.4 Vizualne 19.4.1 Zaklady
programova programovania
nie
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19.2.3.2

19.2.41

19.2.4.2

19.25.1

19.2.5.2

19.3.11

19.3.1.2

19.3.1.3

19.3.1.4

19.3.21

19.3.2.2

19.3.2.3

194.1.1

19.4.1.2

19.4.1.3

19.41.4

Chépat, ako funguje pohonna jednotka, ktora prevadza
elektrickll energiu na mechanicku, €im umoznuje pohyb
robota alebo jeho ¢asti, funkciu robota.

Vediet, Ze snimace su ur¢ené na zistovanie zmien v okoli
ako napr. intenzity svetla, vzdialenosti k prekazke, farby
podkladu alebo trasy (sledovanie farby trasy), naklonu,
uhlu otac€ania robota.

Poznat zakladny princip fungovania réznych typov
snimacov (sensors) ako napr. svetelny (light), zvukovy
(sound), ultrazvukovy (ultrasound), tlakovy, gyroskopicky.

Vediet rozpoznavat mechanické Casti robota,
komponenty prostrednictvom ktorych sa pohybuje alebo
vykondava rézne €innosti ako napr. koles4, robotické
ramena.

Poznat bezné pouzivané zdroje energie na napajanie
robotov ako napr. sietové napajanie, batérie,
akumulatory, solarne panely.

Poznat zakladné prvky jednoduchého systému ovladania
robota. Poznat zakladné typy ovladania/ riadenia robota
ako napr. otvorena alebo uzavreta sluc¢ka (open loop,
closed loop).

Poznat zakladné typy zariadeni pripajanych k riadiacemu
mikropog¢itacu/ mikrokontroléru a pouzivané rozhrania ako
napr. riadiace tla¢idlo, napajanie, motor, USB rozhranie,
bezdrotové rozhranie, snimace, vystupné zariadenia.

Vediet rozpoznavat pripojenia k riadiacemu
mikropocitacu/ mikrokontroléru.

Vediet zostavovat jednoduchy systém ovladania/ riadenia
robota s pouZzitim napajania, motora a snimacov.

Vediet upravovat’ a spustat uz pripraveny program,
ktorého ulohou je vydat vizualny alebo zvukovy signal
pozadovanej intenzity alebo dosiahnut pozadovanu
poziciu (vzdialenost, naklon a podobne).

Uvedomovat si, Ze vstupy nemusia ovplyvnit vystupy
okamzite, méze nastat asové oneskorenie (doba
odozvy).

Rozumiet tomu, Ze zmena hodnét premennych
v programe ovplyviiuje jeho vystupy.

Rozumiet pojmom program a programovaci jazyk.

Vediet, Ze grafické symboly/ bloky (blocks) su zakladné
prvky vizualneho programovacieho jazyka. RozliSovat
bezné druhy blokov ako napr. bloky udalosti (events),
bloky snimacov, bloky ovladania/ riadenia (control).

Poznat zakladné typy €innosti pri programovani ako su
analyza ulohy, navrh rieSenia, tvorba programu,
testovanie a ladenie programu.

Poznat zakladné prvky programu ako napr. postupnost
prikazov, vetvenie, cyklus.
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KATEGORIA OBLAST VEDOMOSTI REF. VYZADOVANA ZNALOST

19.4.1.5 Vediet pouzivat vyvojovy diagram/ blokovd schému na
zapis krokov rieSenia.

19.4.2 Konstanty a 194.2.1 Chapat rozdiel medzi premennou a konstantou a vediet
premenné ich pouzivat pri tvorbe programu.
19.4.2.2 Vediet definovat nové premenné a priradit im vhodné

pociato€né hodnoty v programe.

19.4.3 Udalosti 19431 Vediet pouzivat bloky udalosti (Event blocks resp. Input
a ovlddanie* blocks) ako WHEN resp. ON. Pozri poznamku pod &iarou.
19.4.3.2 Vediet pri programovani pouzivat bloky ovladania/

riadenia robota (Control), kioré umoznia ¢akat ako napr.
WAIT, WAIT UNTIL, WAIT FOR EVENT. Pozri poznamku
pod cCiarou.

19.4.3.3 Vediet pri programovani pouzivat bloky cyklov/ sluciek
(Loops) (pre konecne opakované, nekonecné Ci
nepretrzité ¢innosti) s prikazmi ako FOR, WHILE,
REPEAT, FOREVER, LOOP. Pozri poznamku pod ¢iarou.

19.4.34 Vediet pouzivat bloky pre podmienené vetvenie (Logics)
programu ako su podmienky IF-THEN, IF-THEN-ELSE.
Pozri poznamku pod Ciarou.

19.4.35 Vediet pouzivat aritmetické (+,-,*,/), relacné/
porovnavacie (<, >, <=, >=, =, #) a logické operatory
(AND, OR, NOT).

19.4.4 Tvorba 19441 Vediet navrhovat postupy, ktoré opisuju a rieSia problémy
a spustenie ako riadenie nejakych vystupov alebo vykonanie
programu vybranych akcii.

19.4.4.2 Vediet vytvéarat, upravovat jednoduchy program vo

vizualnom programovacom jazyku podla vyvojového
diagramu/ blokovej schémy.

19.4.4.3 Vediet vytvarat jednoduchy program vo vizualnom
programovacom jazyku, ktory rieSi problémy ako napr.
riadenie nejakych vystupov alebo vykonanie vybranych
akcii.

19.4.4.4 Uvedomovat si, ze rovnaky problém mbze mat rézne
rieSenia a Ze tieto rieSenia m6zu byt realizované
pomocou réznych programov.

19.4.45 Vediet spustat program, vediet rozpoznavat' a opravovat
chyby v programe.
19.5Praca s 19.5.1 Montaz (set up) 195.1.1 Poznat principy bezpecnosti a ochrany zdravia pri praci
robotmi s elektrickymi zariadeniami a montaznym naradim

a dodrziavat ich.

19.5.1.2 Vediet zostavit jednoduchy robot pouzitim beznej
stavebnice a montazneho naradia.

19.5.2 Programovanie 19.5.2.1 Vediet naprogramovat jednoduché pohyby robota ako
pohybu napr. zastavenie, pohyb vpred, vzad, oto¢enie vlavo,
vpravo alebo ¢elom vzad.

19.5.2.2 Chapat suvislosti medzi vykonom, vzdialenostou,
rychlostou a asom pri pohybe robota.

! Prikazy uvedené ako priklady nemusia byt pritomné vo vSetkych robotoch. Konkrétne roboty moézu mat rozne klucové slova alebo znaky
pre prislusné prikazy &i operacie.
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KATEGORIA OBLAST VEDOMOSTI REF.
19.5.2.3

19.5.24

19.5.3 Programovanie 19.5.3.1
riadenia robota

19.5.3.2

19.5.3.3

19534

19.5.4 Riadenie v 19.54.1
okolitom prostredi

19.5.4.2

19.5.4.3
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VYZADOVANA ZNALOST

Vediet pouzivat parametre na nastavenie vykonu,
vzdialenosti, rychlosti a ¢asu pri riadeni pohybu robota
vpred alebo vzad. Chapat, ze hybnost a trenie mézu
ovplyvnit pohyb robota.

Rozumiet vztahu medzi vykonom, rychlostou otacania
a uhlom otacania pri pohybe robota.

Vediet vyuzivat robot na zber udajov z réznych
snimacov.

Vediet vytvarat, testovat a odladovat program na
riadenie robota, ktory bude vyuzivat vstupné udaje
z réznych snimacov.

Uvedomovat si dbleZitost' testovania programov, aby sa
predchadzalo chybam pri vyuzivani robota.

Uvedomovat si, Ze pri¢inou niektorych chyb mozu byt
menej citlivé snimace alebo vlastnosti okolitého prostredia
ako napr. prach, vihkost, hlu¢nost, osvetlenie.

Vediet riadit robot v okolitom prostredi tak, aby
samostatne vykonaval jednoduché ulohy ako napr.
sledovanie resp. vyhybanie sa zvolenej stope/ ¢iare i
objektu, sledovanie resp. vyhybanie sa prekazke,
bezpeény pohyb po nerovnom teréne.

Vediet riadit robot v okolitom prostredi tak, aby dokondil
¢innost (scenario) pomocou vhodnej kombinacie pohybov
a technik.

Uvedomovat si délezitost' timovej spoluprace pri
programovani a riadeni robotov. Chapat dolezitost
planovania, vzajomnej komunikacie a rozdelenia uloh.
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