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Primyslové roboty, prediktivni fizeni, fizeni v redlném Casu, modelovani, matematicko-
fyzikalni analyza

Roboty a manipulatory tvoii zdklad moderni primyslové vyroby. Vyznacuji se pie-
devsim svou flexibilitou pouziti a zahrnutim urcité autonomni inteligence. Toto jim
umoznuje nezavisle ménit své okoli na rozdil od ostatnich vyrobnich stroju.

S vyvojem novych konstrukci robotll rostou pozadavky i na vyvoj jejich fizeni.
Perspektivnim smérem je pouziti regulatorti zalozenych na modelové orientovanych
strategiich fizeni. Tyto strategie umoziuji optimdlni navrh rozlozZeni energie na jedno-
tlivé pohony robott a tedy jejich plné vyuziti.

Cilem tématu je vyvoj algoritmii prediktivniho fizeni, jeZ naleZzi k modelové
orientovanym fidicim strategiim.

1. Na zékladé matematicko-fyzikalni analyzy sestavte matematicky model
zadaného robota.

2. Seznamte se se zaklady navrhu prediktivniho fizeni a odvodte néjaky
jeho algoritmus.

3. Vybrany algoritmus simulaéné ovéite a v piipadé¢ dostupnosti labo-
ratorntho modelu zadaného robota algoritmus experimentalné ovéite
1 na tomto modelu.
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