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Funkcni vzorek

Flexibilni roboticky kloub s proménnou tuhosti

v" V souladu s definici uvedenou v dokumentu
Utadu vlady CR, ¢&j.: 1417/2013-RVV
.Metodika hodnoceni vysledkt vyzkumnych
organizaci a hodnoceni vysledkd ukonéenych
programu (platna pro léta 2013 az 2015 je
uplatiiovan funkéni vzorek ,Flexibilni roboticky
kloub s proménnou tuhosti“.

v" Funkéni vzorek vznikl v pfimé souvislosti
s feSenim grantu SGS-2012-071 - vyzkum a
vyvoj perspektivnich technologii v elektrickych
pohonech a strojich

v" Popisovany flexibilni roboticky kloub je vyvinut
pro Ucely zvySovani bezpecnosti pfi kooperaci
¢lovék-robot, pfipadné pro vyuziti
v rehabilitacni robotice a dalSich oborech

robotiky. Hlavni funkci kloubu je regulace jeho
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prizplsobit tuhost robotu pfi pfipadném stretu

a zmirnit tak nasledky této kolize.
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v" Kloub je vybaven pohonem, pruznym c¢lenem

s loFisko a fidici jednotkou pro fizeni natoeni kloubu a

jeho pruznosti a dalSich vlastnosti. DalSimi
soucastmi kloubu jsou Uhlové senzory a

rotacni senzor momentu. Koncova cast
rotaéni dvojice je vybavena 3D
akcelerometrem, pfipojenym k nadfazené
fidici jednotce. Ten sledovéani, zaznam a
vyhodnocovani dynamickych vlastnosti
kloubu.

v" Konstrukce zafizeni je navrzena v axialnim
usporadani, které umoznuje variabilitu
vysledné sestavy z hlediska moznosti dalSiho
vyzkumu a vyvoje.



