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Kratek opis teme: 

Sodobne robotske celice in proizvodni procesi zahtevajo optimizacijo postavitve obdelovanca v delovni 
prostor robota za dosego maksimalne produktivnosti in natančnosti. Ena od ključnih nalog pri tem je 
obravnava gibljivosti robota, načrtovanje trajektorije orodja ter optimizacija položaja obdelovanca, z 
namenom, da se izbere primeren robot, da se robot izogne nepotrebnim premikom in da se poveča 
učinkovitost proizvodnje. Cilj naloge je razviti metodologijo za optimizacijo postavitve obdelovanca v 
delovni prostor robota ob upoštevanju omejitev gibljivosti robota in robotovih dostopnih območij. 
 

Magistrsko delo zajema naslednje aktivnosti: 

• Pregled metod in algoritmov za optimizacijo postavitve obdelovanca v delovni prostor robota. 

• Uporaba modelov gibljivosti robota in analiza dostopnosti različnih točk v delovnem prostoru. 

• Uporaba algoritmov za optimizacijo postavitve obdelovanca glede na določene omejitve (npr. 
delovni prostor robota, preprečevanje trkov, maksimalni premiki). 

• Razvoj simulacijskega modela za testiranje optimiziranih postavitev in analizo rezultatov. 

• Izvedba primerov optimizacije z uporabo programske opreme in primerjava z obstoječimi 
metodami. 

 

Potrebna znanja iz predmetov: 

Roboti in robotizacija ali Inteligentni izdelovalni sistemi ali Strojno učenje v inženirstvu. 
 

Kaj pridobite: 

Magistrand pridobi znanja o optimizaciji robotiziranih proizvodnih procesov in analizi gibljivosti 
robotov. Seznani se s sodobnimi metodami za optimizacijo postavitve obdelovanca v delovni prostor, 
kar je ključno za dosego večje produktivnosti in natančnosti v industrijskih aplikacijah. Prav tako pridobi 
izkušnje pri implementaciji algoritmov za optimizacijo in analizo robotskih sistemov. 


