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Abstrakt

Automatizácia v logistike hrá v dne²nom svete ve©kú úlohu. Pre efektívne fun-

govanie automatických skladov, potrebujeme vedie´ rýchlo a robustne naplá-

nova´ trajektórie jednotlivých robotických ramien, ktoré následne presúvajú

objekty v plánovaných cykloch. Existujúce plánovacie algoritmy pre kinema-

tiku robotov sú sice robustné a dávajú dobré výsledky, ale ich výpo£et je

pomerne pomalý a neefektívny. V prípade ºe sa prostredie mení dynamicky,

tak roboty majú problém reagova´ na zmeny prostredia v reálnom £ase.
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Abstract

Automatization is a very important step in everyday logistics tasks. For the

e�ective process of the warehouse, a fast and robust trajectory planning

of robotic arms is needed. Existing trajectory planning algorithms robust,

however, the computation process is very slow and ine�ective. In a real case

scenario, where the environment can be dynamically changed all the time,

the robots have problem to react to the changes in real-time.

Keywords: robotic kinematics, optimization, parallel algorithms, CUDA
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