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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné narocné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Prace se zabyva nadvrhem robotického pracovi$té pro automatické lakovani, kde spolupracuje lakovaci robot a
oto¢ny polohovaci stll a pracovisté vyuziva zaznam trajektorie lakovani zkusenym lakyrnikem. Dale je popsano
softwarové feseni a simulace pracovisté v systému ROS, optimalizace trajektorie robota na zakladé identifikace
jednotlivych ,tahG“ lakyrnika a fizeni pokrocilé fizeni otocného stolu.

Spinéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdavérecnd prdce splfiuje zaddni. V komentadri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo spInéno.

Zvoleny postup feSeni spravny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni.

V prdci jsou popsana feseni jednotlivych ¢asti zadani. Zejména je popsan postup navrhu rychlostni trajektorie pohonu
rotacniho stolu s ohledem na manipulovany lakovany artefakt, optimalizace trajektorie robota zaloZena na analyze pohybli
lakyrnika, jejich rozdéleni do trajektorii ,tah(” a vhodné uspofadani téchto tahd, analyza softwarové ¢asti systému,
simulace robotického systému (robot-otocny stll) v systému ROS.

Odborna uroven D - uspokojivé

Posudte uroveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Posuzovany text prace pravdépodobné ne zcela dostatecné reprezentuje vykonanou praci. Popis teoretickych konceptl se
prolina s vlastnim resenim, které je casto popsano jen obecné. Zejména nejsou dobie popsana rozhodovani a rozhodovaci
kritéria pti volbé komponent nebo postupl (napf. stanoveni pracovniho prostoru robota). Napfiklad v kap. 3.1 je
formulace pozadavki na polohovaci stil jen obecnd. Z ¢eho vychazi konkrétni volby parametr( napf. pohonu, kdyZz neni
definovana max. hmotnost lakovaného vyrobku, resp. jeho moment setrvacnosti? Analyza softwarové ¢asti neni dobre
propojena s dalsimi ¢astmi navrhu. Neni konzistentni kontextovy model v definici roli, datovy model neni dostatecné
podrobny a neni konzistentni s datovym slovnikem, stavovy model neni Gplny. V popisu kalibrace systému snimani
trajektorie lakyrnika neni uvedeno, resp. analyzovano, jaka pfesnost méreni je vlastné potrebna.

Formalni a jazykova uUroven, rozsah prace B - velmi dobie

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prace je psana v ¢eském jazyce na dobré Urovni, obsahuje jen mensi mnozstvi preklepl. Typograficky a formalné je vsajete
v poradku, oznaceni graf, obrazk( a podobné je v poradku.
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Vybér zdrojti, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich materidli k feseni zdvérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Posluchac pouzil fadu pramend, které v praci fadné ocitoval. Z textu je zfetelné, kdy autor pouziva prevzaté nastroje a
koncepty a kdy jde o vlastni tviréi uplatnéni prevzatych konceptd.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

Prace popisuje tvorbu robotického pracovisté (robota a oto¢ného stolu), které vyuziva ndpodoby chovani
zkuseného lakyrnika. Zejména ocenuji ¢ast optimalizace lakovaci trajektorie pomoci pokrocilych, globalnich
optimalizaénich metod.

Otazky:

1. V kapitole 4.1 se feSi navrh rychlostni trajektorie oto¢ného stolu s ohledem na sklouznuti, resp.
preklopenilakovaného predmétu. Pro¢ neni pfedmét upevnén, napf. upinkou?

2. Text prace predpokladd spusténi lakovaci pistole v reZimu on-off. Neumoznuje realna lakovaci pistole
plynule fidit pratok barvy, resp. vzduchu?

3. V optimalizaci se pracuje s rozdélenim trajektorie do ¢asti — taht lakyrnika. Neni pro optimalni sliti barvy
dalezita navaznosti tahG?

4. Ktery robot je v praci uvazovan (ABB IRB 1600 nebo Epistolio MRK), resp. jak spolu v riznych ¢astech
prace popsané roboty souvisi?

Pres rfadu pripominek a vyhrad k textu prace je zfejmé, Ze autor prokazal schopnost samostatné inZzenyrské prace
a po diskuzi poloZenych otdzek navrhuji praci hodnotit klasifikacnim stupném C - dobfre.

24.8.2022 Ing. Pavel Steinbauer, Ph.D.
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