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Motivace, popis Cílem práce je návrh, softwarová optimalizace a implementace algoritmů prediktivního 
řízení pro mechatronické struktury, které tvoří základ průmyslových strojů a robotů. 
Implementace algoritmů se předpokládá ve formě autonomních funkcí, umožňujících 
jejich nezávislé testování pro různé typy mechatronických konfigurací a řídicích 
systémů. 

Úkoly 1. Seznamte se s řídicími algoritmy prediktivního řízení. 

2. Proveďte modelovou (matematicko-fyzikální) analýzu a sestavte model 
konkrétní mechatronické struktury. 

3. Proveďte rozbor dimenzí funkčních parametrů, vstupů a výstupů. 

4. Navrhněte vhodný optimalizační postup průběžného zpracování CNC 
programů pro řídicí algoritmy. 

5. Implementujte řídicí algoritmy prostřednictvím M funkcí a S funkcí
pro MATLAB - Simulink s příslušnými překladači. 
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