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Cielom tejto bakalarskej prace bolo predstavenie simulatoru
uchopovania Grasplt! ako aj zaklady problematiky
uchopovania a navrhovania robotickych ruk. Praca hovori o
fyzike trenia, predstavuje zakladné navrhy pohonu
robotickych ruk a ukazuje zopar typov senzorov, ktore sa
casto s robotickymi rukami pouzivaju. Tato praca taktiez
predstavuje Citatelovi Grasplt!, ako ho nainstalovat na
operacny system Linux, ako ho spustit' a ako ho ovladat.
Praca taktiez poskytuje niekolko zakladnych prikladov jeho
funkcionality a uvadza Strukturu suborov, ktoré Grasplt!
pouziva na ukladanie dat. Na konci su v strucnosti zhrnuté
vyuzitia robotickych ruk v dnesnej dobe a kvalita a vyuzitie
samotného simulatora Grasplt!.

Grasplt!
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