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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné narocné
Spinéni zadani splnéno

Zvoleny postup feSeni spravny

Odborna uroven D - uspokojivé

Odbornou Uroven prace snizuji nasledujici vady. Na strané 7 je pojednavano o vektorové metodé: ma-li manipulator 2
stupné volnosti, nic to nehovofi o po¢tu smycek. Dale jsou na obr.9 ukazany vektorové smycky na mechanismu bez blizsiho
popisu, v kontextu dopiedné kinematické Ulohy se jedna o nespravné feseni. Na strané 12 neni ¢tenafi jasné, které rovnice
se derivovaly, abychom ziskali rovnice (36) a (37). Odkazované rovnice (20) a (21) to nejsou. Na strané 24 by bylo vhodné
uvést alespon odkaz na obrazek mechanismu, ktery se modeluje. Inverzni dynamika je reSend na strané 28 simulacné.
Nicméné postup je dost netradicni a nevyuziva vlastnosti Matlab-Simscape prvka. Lépe by bylo napocitat inverzni
kinematiku (ktera je v préci resena) a pohoniim , predepsat” pohyb se zaznamem potiebného silového pUlsobeni. Timto
postupem bychom ziskali vyrazné lepsi prfesnost polohovani koncového bodu pfi dopredném fizeni, nez je na obr. 27. Déle
neni uveden zpUsob odladéni PID regulatortl. V praci je poufZito jejich dvoji nastaveni, ale samotné parametry regulatoru
chybi.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C - dobie

V praci je mnoZstvi chyb, nesrovnalosti a preklepd, vypis na konci posudku.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Chtél bych vyzdvihnout autorovu préci se zdroji, vyuziva hojné odborné ¢lanky a publikace.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Bakaldfskad prdce se zabyvd rovinnym paralelnim robotem se dvéma stupni volnosti. Rozebird jeho kinematiku,
pracovni prostor a navrhuje fizeni robota véetné simulacniho experimentu. Autor se pokousi resit kinematiku
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soustavy vektorovou a analytickou metodou, analyzuje pracovni prostor. Na dynamicky model robota je
aplikovdno Fizeni a vnéjsi poruchy jsou promitnuty do nejistoty v uréeni hmotnosti télesa.
Dotazy k zodpovézeni u obhajoby:

1. Jak byste sestavil dopfednou a inverzni kinematiku robota pomoci vektorové metody?

2. Jakym zplsobem bylo provedeno odladéni parametrt PID reguldtoru?

PredloZenou zavérecnou praci doporucuji k obhajobé a s pfihlédnutim k vyse uvedenym nedostatkdim hodnotim
klasifikacnim stupném C - dobre.
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Str. 2, posledni véta: zacali -> zacaly

Str. 5, predposledni véta: ... mezi néZ-se fadime ...

Str. 5, posledni véta: vhodné doplnit ,rovinny”

Str. 6, véta je rozdélena obrazkem

Str. 6, treti véta: 0, -> 04

Str. 9, 2. odstavec: Podle obr. 9 -> Podle obr. 10

Str. 9, rovnice (22): |Pbi| -> | PB;|

Str. 10, predposledni véta: Na obr. 10... -> Na obr. 11...

Str. 11, rovnice (32)—(35) se vztahuji k jinému mechanismu nez je na obr. 8

Str. 11, ¢tvrtd véta: obr. 11 -> obr. 12

Str. 11, predposledni véta je nedokoncena.

Str. 12, posledni véta: odkazuje se na obr. 10, proc je zde obr. 13?

Str. 18, predposledni odstavec: prekryti textu rovnici (nevhodné zvolen obrazek misto napft. rovnice ve wordu)
Str. 21, prvni odstavec, posledni véta: nevhodnd formulace ,,v terminu”

Str. 26, druha véta: ... Al viz obr. 9. -> ... A; viz obr. 10.

Str. 26, rovnice (48) a (49): pouzivate desetinnou tecku nebo ¢arku? Potfeba sjednotit.

Str. 27, posledni véta prvniho odstavce: ... sum... -> ... Sum...

Str. 30 a nasledujici, obr. 23, 24, 28, 29 — nepopsana osa y, pribéhy se v grafu prekryvaji a ¢arkovany neni vidét.
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