Ndavod pro pouziti u¢ebniho textu

Kromé vlastniho textu ve formatu pdf a doprovodnych obrazk( je ucebni text doplnén tfremi typy multimedidlnich a
vypoctovych soubor(, které je mozno otevirat pfimo z ucebniho textu kliknutim na pfislusny hypertextovy odkaz —
napr.
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Wq .MAnimace\transform_hlavice\transform hlavice.mp4

Kliknutim na tento odkaz se spusti ptislusna aplikace — v tomto pripadé Windows Media Player, popt. jiny pifehravac
videa, ktery prehraje instruktazni video. Kromé prehrdvace videi je nutno pro plné vyuZiti uéebnich textd mit
nainstalovan vypocetni software Mathcad (min. verze 14), v jehoZ vypocetnim prostiedi jsou reSeny ukazkové
priklady. Jedna se o interaktivni prostredi, kdy je mozno ménit hodnoty v feSenych prikladech, popt. priklady
libovolné upravovat a ukladat jako kopie. Pokud z rGznych ddvodd nelze pouZit SW Mathcad, je moZzno pouZit
pripravené obrazy fesenych prikladd ve formatu html a prohlizet je béZznym web prohlizeCem, napf. Windows
Explorerem, popf. prohlize¢em Google Chrome a dalSimi. Tyto ptiklady jiZ samozfejmé nelze modifikovat.

Seznam videi a animaci:

Vysledné animace - format mp4 délka h:m:s Kapitola

Hexapod_inverzni_kinematika 0:31:21 2.3
Hexapod_sestaveni_mechanismu 0:21:12 2.3
transform_hlavice 0:05:21 2.3
1DOF_prima_uloha 0:16:12 2.4
1DOF_rotace 0:10:38 2.4
RTT _hlavice_prima_uloha 0:38:29 2.4
RTT_hlavice_prima_uloha_rychlost 0:18:56 2.5
RTT _inverzni_uloha_Taylor 0:17:43 3.21
RTT_inverzni_uloha_Taylor_program 0:08:37 3.2.1
RTT inverzni_uloha_Jacob 0:18:03 3.2.2
RTT_inverzni_uloha_Jacob_program 0:07:47 3.2.2
Chyba_polohovani 0:09:21 33
3DOF _inverzni_uloha 0:36:49 3.5
RTT_NE_kinematika 0:37:03 5.5
RTT_NE_dynamika 0:30:24 6.3
RTT_Lagr_maticove 0:15:41 7.2
RTT _lagr_rucne 0:31:44 7.2

Seznam referencnich vypocti v prostiedi Mathcad (a jejich obrazi v html formatu)

Priklady v prostfedi Mathcad Kapitola

1dof_rotace_prima_uloha 2.4
RR_deg 33
RTT_hlavice_prima_uloha 2.4
RTT inv_uloha_transc_Jacob 3.2.2
RTT _iverzni_Taylor 3.2.1
RTT_Lagr_maticove 7.2
rtt_model_objekt 7.2

Instalace a pfesun adresarti

Celou adresarovou strukturu je mozno libovolné kopirovat a prfesouvat, je nutno ale zachovat nazvy jednotlivych
podadresafll v hlavnim adresari Mechatronika primyslovych robotl, aby hypertextové odkazy z uebniho textu
ukazovaly na pfislusné animace a referencni vypocty.


../Animace/transform_hlavice/transform_hlavice.mp4

Adresarova struktura je zfejma z ndsledujiciho obrazku:
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Nadrizend adresarova struktura i nazev adresare, ve kterém jsou vlastni zdrojové adresare Animace,
Mathcad a Ucebni_text jsou nepodstatné.
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