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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;si

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Zadané téma bylo naroc¢néjsi vzhledem k tomu, Ze se jednalo o velmi komplexni problém vyZadujici pochopeni a detailni
rozpracovani robotickych modeld na drovni kinematiky a dynamiky, integraci sofistikovanych modeld pasivnich acinka,
sestaveni optimalizacnich modell a laboratorni experimentalni prace.

Spinéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pripadné 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 diplomové prace obsahovalo celkem tfi body. VSechny tfi body byly bez zbytku spinény.

Zvoleny postup FeSeni A - vyborné
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.
Zvoleny postup i metody feseni vedly ke splnéni vytéenych cill a Ize tak konstatovat, Ze student zvolil vhodny postup.

Odborna uroven A - vyborné

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

Odborna droven prace je na vysoké Urovni a nesporné prokazuje autorcinu schopnost fesit komplexni inZzenyrské problémy
v oblasti robotiky. Prace vyzadovala vyuZziti velkého mnozstvi informaci, které bylo nutno ziskat z externich zdrojl. Autorcina
schopnost tyto materidly ziskat, prostudovat a vyuzit byla velice prikladna, stejné tak jako prace s experimentalnimi daty a
validaci identifikovanych parametrd pasivnich ucinka.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie

Posudte sprdavnost pouZivani formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Typograficka Uroven prace je velmi dobra. Obcasné preklepy ,pribéhy byly pozZity” (str.29), ,konstanty byly nataveny” (str.
38) byly pfijemnym osvézenim pfi Cteni této komplexni prace a rozhodné nejsou na ujmu celkové kvality. Rozsah prace je
vzhledem k narocnosti tématu zcela akceptovatelny. Text je z hlediska srozumitelnosti dobfre Citelny, jen u graf bych uvital
pouziti mfizek.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivani studijnich materidl( k reSeni zdvérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramenu. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od viastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s cita¢nimi zvyklostmi a normami.

Bez komentare — v poradku.
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Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zavérecné prdce, napf. k urovni teoretickych vysledki, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuplim, experimentdlni zrucnosti apod.
Prace plné naplnuje kvality o¢ekavané od zavérecné prace v oboru robotika. Je ziejmé, Ze ziskané zkusenosti a vysledky by
bylo moZné déle zptesnit a rozvinout. Problematika tfeni v oblasti presného fizeni robotu je aktualni téma.

IIl. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Prdce spinila zadané cile a vysledkem je sofistikovany kinematicko-dynamicky model robota KUKA LBR iiwa 14
R820 s implementaci 2 riiznych modelii pasivnich ucinki (Coulomb a LuGre), to vse doplnéno metodikou
identifikace parametrti téchto modelt pomoci optimalizacnich technik. Kvalita dosaZenych vysledki jednoznacné
dokazuje autorcinu schopnost aktivné, samostatné a velmi erudované resit technické ukoly v oblasti robotiky.

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.
Dotazy a pfipominky:
1. Na Obr. 4.2 chybi oznaceni bodu W?
2. Neméla by rovnice 4.5 byt tu¢nym pismem?
3. Vsekce popisujici CTC ridici algoritmus (Obr. 6.1.), kterd data presné ,,tecou” po signdlnich drahdch
v daném diagramu, kdyZ g v SObé jiZ 44 v rovnici 6.1 obsahuje a na Obr. 6.2 neni signdl 44 z modulu

kinematiky zaveden pfimo do bloku inverzni dynamiky?

4. Vzhledem k dosaZenym zkusSenostem a vysledkiim, ktery z modelii pasivnich ucinki byste doporucila pro
redlnou aplikaci a proc?

5. Jakd by byla vase obecnd doporuceni v oblasti modelovdni pasivnich ucink( v oblasti robotickych
manipuldtoru?

6. Co pro Vds v ramci zpracovdni diplomové prdce predstavovalo nejvétsi vyzvu?

Datum: 27.8.2024 Podpis: Martin Necas
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