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Anotace:

Disertacni prace se bude zabyvat ndvrhem prediktivniho fizeni humanoidniho robota se zamérenim na udrZeni
stability pfi stani a chiizi. Rizenf je zaloZeno na matematickém modelu robota a konceptu Zero Moment Point
(ZMP), ktery slouzi jako hlavni kritérium stability. Prace se soustiedi na vyuZiti metody Model Predictive Control
(MPC), kterd umozinuje planovat budouci pohyb robota s ohledem na fyzikdlni omezeni a vnéjsi poruchy.
Navriené fFidici algoritmy budou ovéreny v simulaénim prostiedi a vyhodnoceny z hlediska stability a
robustnosti.

Vyzkumné cile disertacni prace:

1. Analyzovat existujici metody fizeni stability humanoidnich robot, se zamérenim na prediktivni fizeni
(MPC) a koncept Zero Moment Point (ZMP).

2. Navrhnout matematicky model humanoidniho robota vhodny pro prediktivni fizeni stability a pohybu,

v vev

3. Vyvinout prediktivni fidici algoritmus (MPC) pro stabilizaci humanoidniho robota pfi stani a chizi s
explicitnim zohlednénim fyzikalnich omezeni a stability.

4, Zahrnout vliv poruch a nejistot modelu do ndvrhu tizeni a analyzovat jejich dopad na stabilitu a kvalitu
regulace.
5. Simulacné ovéfit navrzené fidici metody v rliznych scénarich vychyleni a pohybu a porovnat jejich

vlastnosti z hlediska stability, rychlosti odezvy a robustnosti.

6. Vyhodnotit vypocetni narocnost a praktickou pouZitelnost navrieného prediktivniho fizeni pro
nasazeni v redlnych humanoidnich robotickych systémech.

Literatura:

[1] MIKLES, Jan a FIKAR, Miroslav. Process Modelling, Optimisation and Control, Berlin: Springer-Verlag, 2008,
ISBN 978-3642091124.

[2] CAMACHO Eduardo and BORDONS, Carlo. Model Predictive Control. London: Springer-Verlag, 2004, ISBN
1-85223-694-3.

[3] MIKLES, J4n a FIKAR, Miroslav. Modelovanie, Identifikacia a riadenie procesov Il. STU Bratislava, 2004, ISBN
80-227-2134-4.

[4] ROSSITER, Anthony. Model Based Predictive Control: a Practical Approach. CRC Press, 2003, ISBN 0-8493-
1291-4



[5] CLARKE D.W., MOHTADI, C. and TUFFS, P.S. Generalized predictive control, part I: the basic algorithm.
Automatica, 23, 1987, 137-148, ISSN 0005-1098.

[6] CLARKE D.W., MOHTADI, C. and TUFFS, P.S. Generalized predictive control, part Il: extensions and
interpretations. Automatica, 23, 1987, 149-160, ISSN 0005-1098.



