System kolaborativni
robotiky

Tato prace se zabyva navrhem systemu pro efektivnéjsi vyuziti
kolaborativni robotiky v malych vyrobnich firmach. Navrh se sklada z

mobilni platformy pro kolaborativni robot a dokovaci stanice, ktera slouzi

 zafixovani platformy do presné polohy a zapojeni zdroje. Cilem projektu

oylo vytvorit produkt, ktery zjednodusi proces premistovani robotu mezi

jednotlivymi pracovisti a poskytne uzivateli maximalni komfort.
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