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Ukoly diplomové prace:
B Popis modelu Octapodu
Tvorba matematického modelu

Implementace v prostredi
Matlab/Simulink

Rizeni modelu Octapodu
Simulacni experimenty
B Porovnani dosaZenych vysledku
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Implementace v prostredi Matlab/Simulink

B Dynamika platformy
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[OMetody rizeni
B Kaskadni fizeni pro 6 pohonu
B Kaskadni fizeni pro 8 pohonu

B Decentralizovany model pro 8
o
pohonu

B Centralizovany model pro 8 pohonu
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|
Kaskadni Fizeni pro 6 pohonu
B Nonredundantni

B Pro porovnavaci ucely

Legenda:

X_d - Nezavisle souradnice
Fi - Natoceni pohonu

IK - Inverzni kinematika
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Prubeh odchylky natoceni 1 - 4

Prubeh odchylky natoceni 5 - 8

Kaskadni Fizeni pro 8 pohonu
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Decentralizované schéma

B Redunda

ntni

B Metoda decentralizovaneho rizeni

Fi - Natoceni pohonu
IK - Inverzni kinematika

Legenda:
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Centralizované schéma
B Redundantni
B Metoda centralizovaného rizeni

Legenda:
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Rozbor vysledku
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