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Motivace, popis Roboty a manipulátory tvoří základ moderní průmyslové výroby. Vyznačují se pře-
devším svou flexibilitou použití a zahrnutím určité autonomní inteligence. Toto jim 
umožňuje nezávisle měnit své okolí na rozdíl od ostatních výrobních strojů.  
S vývojem nových konstrukcí robotů rostou požadavky i na vývoj jejich řízení. 
Perspektivním směrem je použití regulátorů založených na modelově orientovaných 
strategiích řízení. Tyto strategie umožňují optimální návrh rozložení energie na jedno-
tlivé pohony robotů a tedy jejich plné využití.  
Cílem tématu je vývoj algoritmů prediktivního řízení, jež náleží k modelově 
orientovaným řídicím strategiím. 

Úkoly 1. Na základě matematicko-fyzikální analýzy sestavte matematický model 
zadaného robota. 

2. Seznamte se se základy návrhu prediktivního řízení a odvoďte nějaký 
jeho algoritmus. 

3. Vybraný algoritmus simulačně ověřte a v případě dostupnosti labo-
ratorního modelu zadaného robota algoritmus experimentálně ověřte
i na tomto modelu. 
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