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Kaj je mehatronika?

Interdisciplinarna veda, ki zdruzuje strojnistvo, elektroniko in informatiko.
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Zakaj mehatronika?

e Poklici prihodnosti
e Preobrazba proizvodov iz klasi¢nih (elektro-)mehanskih v mehatronske

e Primer: avtomobil
o Elektronika in krmiljenje motorja in prenosa
Aktivna kontrola Sasije
Aktivna varnost
Pomoc vozniku
Udobje
Informatizacija in zabava
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Laserska obdelovalna teh. omrezja



Mehatronika v praksi

Laserski sistemi v industriji
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Mehatronika v praksi

Lasersko mikro in nanoteksturiranje za funkcionalizacijo povrsin
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Mehatronika v praksi

Visokoprilagodljivi laserji v medicini in industriji
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Mehatronika v praksi

Kontrola kakovosti in sortiranje izdelkov na osnovi povrsinskih napak



https://docs.google.com/file/d/14yyS11UzPNsxfsB2AghzrmwguF4HhyJ5/preview

Mehatronika v praksi

Strojni vid z globokim ucenjem
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Mehatronika v praksi

Vmesniki Clovek-robot za sodelovalno robotiko




Mehatronika v praksi

Daljinsko merjenje 3D geometrije odkovkov z lasersko triangulacijo



https://docs.google.com/file/d/1YuZgeN7PYdgP2BRNjoeqJy_91fgVwKln/preview

Mehatronika v praksi

3D tisk z navarjanjem
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Mehatronika v praksi

Analiza vzrokov zastojev pri procesu brizganja plastike
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Mehatronika v praksi

Upravljanje flote avtonomnih mobilnih robotov

RL framework
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Mehatronika v praksi

Laserski medicinski robot



https://docs.google.com/file/d/1VZUAZpOmKm93V6TfoRwZm6mkRKlSlV0p/preview

Studentska robotska tekmovanja



http://www.youtube.com/watch?v=aPxsNy8NCx0
http://www.youtube.com/watch?v=24g9VoxryRQ

Hvala za pozornost!

rok.vrabic@fs.uni-lj.si



