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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;si
Splnéni zadani splnéno
Zvoleny postup FeSeni spravny
Odborna troven A - vyborné
Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie

Na strané 5 (a nasledujicich) je pouZit symbol F(®) (dale taky Fi), ale jeho vyznam je ozfejmén aZ na strané 25. Na
obrazcich 3.4, 3.5, 3.6 a 3.7 jsou poutzity jiné symboly neZ v textu prace. Na strané 32 by v rovnici pro d. méla byt pouzita
délka l2. V textu a popisku obrazku 3.5 na strané 9 se hovofi o ,realizovaném kuzelu”, ktery jsem nenasel, bylo by vhodné
pouZzit jinou formulaci. NA strané 17 by bylo vhodné strucné popsat, jak funguje funkce atan2.

Vybér zdrojh, 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

Diplomovd prdce se zabyvd analyzou, ndvrhem a optimalizaci robotického systému pro zachyceni leticich
predmétu ve vesmiru. Autor s vyuZitim odbornych text( sestavuje potrebné rovnice pro zohlednéni limiti daného
robota, pouZitého pro zachyceni leticiho predmétu. Sestaveny algoritmus podrobuje optimalizacni uloze a provadi
také porovndvaci dynamickou simulaci v prostiedi Matlab-Simscape.
Dotazy k zodpovézeni u obhajoby:
1. Vztah (5.6) (a ddle taktéZ) pocitd rychlost na celé drdze mezi body A a B, ale jestli dobre ulohu chdpu, tak
mezi body A a B pracovniho prostoru robota se mad letici pfedmét zachytit a zpomalit. Proto bychom
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zachytitelnou rychlost méli pocitat jako okamZzitou rychlost pfi dotyku s robotem, nikoliv podle vztahu
(5.6). MuZete to prosim vysvétlit?

2. Vkapitole 5.2 numericky integrujete ze dvou stran. Jak ziskdte hodnotu parametru penqs? OCekdval bych
doprednou i zpétnou integraci delsi s tim, Ze na priiniku kfivek hodnotu penq ziskdte.

Predlozenou zdvérecnou praci doporucuji k obhajobé a hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné.

Datum: 23.8.2023
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