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Studentka méla za cil prozkoumat vliv pasivnich ucink( na fizeni robotického ramene. V prvni fazi musela
nastudovat zpUsoby modelovani pasivnich Ucinkl a na zakladé poznatk(l tyto pasivni Ucinky aplikovat do fizeni
simula¢niho modelu prostorového robota. Jako robotickou strukturu si vybrala sedmiosé rameno KUKA
LBR iiwa 14 R820. ProtoZe jde o prostorovou strukturu a modelovani dynamiky by bylo narocné, byl zvolen
simulacni software SIMASCAPE Multibody pro sestaveni jeho dynamického modelu a provedeni simulaci. V praci
tak bylo provedeno porovndni kvality metody fizeni formou Computed Torque Control (CTC) bez a se zahrnutim
pasivnich ucinkd v pouZitém inverznim dynamickém modelu, véetné nalezeni optimalnich parametrd regulatoru.
Nad ramec zadani byla provedena identifikace parametrl pasivnich Ucink( na redlné robotické strukture.
Zasadnim problémem bylo ziskani hmotovych velicin pro simula¢ni model, které vyrobce neposkytuje. Po vlastnim
odhadu hmotovych veliéin byly nalezeny vice odpovidajici hodnoty z publikace, kde byly parametry identifikovany.
Vliv jednotlivych parametri model( pasivnich Gcinkd byl testovan na jednoduché trajektorii robota, ktery byl fizen
vstupnimi momenty na jednotlivych osach. Pfi zastaveni vSech os, kromé jedné, byla provedena identifikace
pasivnich Ucinkd z namérenych dat na jednotlivé konkrétni ose. Stejny postup by bylo mozné aplikovat na kazdou
z 0s, pripadné na celou robotickou strukturu najednou. Pfi velkém mnoZstvi optimalizovanych parametrd pro
kazdou osu by byla tato uloha ¢asové velice naroc¢na.

Studentka pfristupovala k praci od zacatku velice aktivné a svédomité, pravidelné se ucastnila schlzek a
plnila stanovené ukoly. Sama pfichazela s novymi feSenimi, kterd nachazela v literatufe a odbornych publikacich.
Velky kus prace odvedla na experimentalni identifikaci, nebot musela pfekonat mnoha uskali, kterd se pfi
experimentalni ¢asti objevila. Slo zejména o komunikaci s robotem a ziskani dat z méFeni, kde bylo nutné
naprogramovat ¢ast interface.

Praci doporucuji k obhajobé a navrhuiji jeji hodnoceni klasifikaénim stupném A — vyborné.
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