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Опис теме:  

Идентификација параметара динамичког модела робота је веома актуелна тема са становишта 

управљачких алгоритама. Динамички модел робота се временом мења, тако да управљачки 

алгоритми престају да буду оптимални током времена. Поред управљања роботом, тема је битна 

и за опажање судара и ручно вођење/обучавање робота.  

Пожељно је предзнање из области кинематике и динамике робота, пре свега DH параметара, као 

и познавање Wincaps III програмског пакета за програмирање Denso робота. 

По завршетку рада на теми кандидат ће имати практично знање из моделирања и идентификације 

параметара, као и напредног програмирања индустријског робота. Могући је и даљи рад на 

разради теме у оквиру посдипломских студија и презентовање резултата на стручној 

конференцији или часопису. 
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Ресурси: 

Софтвер: Matlab (идентификација параметара) / Wincaps III (прва фаза експеримента у симулатору 

робота, у коме је могуће испрограмирати све радње и проверити исправност рада програма) 

Хардвер: Denso VP6242 (друга фаза експеримента би била рађена на роботу са RC8 контролером) 


