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Mechanismy v robotice a mechatronickych hrackach

Ukolem pana Jakuba Tomicka bylo sezndmit se s mechanismy pouzivanymi v robotice
a mechatronickych hrackach z hlediska jejich kinematiky a provést rozdéleni téchto
mechanismua podle né€kolika kritérii. Nasledné€ pro vybrany mechanismus, kterym je v tomto
pfipadé Sestinohy podvozek typu hexapod, provést detailni analyzu a v prostiedi Matlab
vytvofit kinematicky model. S timto modelem pak provedl simulaci dvou zékladnich strategii
pohybu, a to tzv. prochazeni, pfi kterém se pohybuje kazda noha robota samostatng, a
sttidavého stativu, kdy se pohybuje soucasné vzdy jedna trojice nohou, zatimco druha trojice
zajist'uje stabilni polohu robota.

Ke své praci pristupoval pan Tomicek od pocatku se zajmem 0 danou problematiku,
ktery se projevil zejména v reSerSni Casti prace. Pii feSeni pak prokazal schopnost aplikovat
teoretické znalosti na konkrétni tlohu a Gspé$né zvladl také vytvotfeni simulacniho modelu
Vv prostiedi Matlab.

Samotné vypracovani je prehledné, logicky €lenéné a ani po formalni strance nema
tak lze konstatovat, ze prace pokryva stanovené zadani a spliiuje pozadavky kladené na
bakalatskou praci.

Praci doporucuji k obhajobé a navrhuji jeji hodnoceni znamkou B (velmi dobie).
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