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Piedlozena bakalaiska prace pana Jakuba Tomicka 0 rozsahu 64 stran textu a 28 stran
ptiloh se zabyva mechanismy pouzivanymi v robotice, zejména v mechatronickych hrackach.

Cilem bakalaiské prace je seznameni se s mechanismy pouzivanymi v robotice
a mechatronickych hrackach, jejich utfidéni do skupin a pro vybrany mechanismus provést
analyzu, vytvorit jeho kinematicky model a pfipravit simulaci daného modelu.

Hodnoceni tématu bakalaiské prace

V hodnocené praci je vypracovana reSerSe mechanismt pouzivanych v robotice, tedy
ve vSech oborech kde roboty pomahaji ¢lovéku a zastupuji jej pfi provadéni tkont a také
reSerSe mechanismil riiznych hracek ¢i vyzkumnych modelii. ReSerSni ¢ast je pro jeji Siroky
zab&r narocna na zpracovani. Mechanismy jsou rozdéleny do skupin podle riiznych kritérii a
hledisek. Dale je vybran jeden mechanismus, vypracovan jeho kinematicky model a
provedena simulace.

Piistup studenta k zadani a dosazené vysledky

Student splnil vSechny body uvedené v zadani. V kapitole 3 autor uvedl vysvétleni
zaméfenim na jiZz vybrany typ robota, ktery bude analyzovan. Kapitola 5 je vé&novana
mechatronickym a robotickym hra¢kam a kapitola 6 stru¢né predstavuje pramyslové roboty a
v kapitole 7 jsou uvedeny ptiklady robotu zastupujicich ¢lovéka.

V kapitole 8 student analyzuje hexapod, ktery si vybral pro detailn&jsi rozbor,
v kapitole 9 odivodnuje sviij vybér, kapitola 10 zahrnuje navrh mechanismu a jeho
kinematicky popis a v kapitole 11 jsou popsany simulace dvou typt chiize hexapodu.

Resersni cast je zalozena zejména na robotickych mechatronickych hrackach, autor se
omezuje pouze na jednu skupinu pfedem vybranych robotd kracejicich. Dale autor
predstavuje 1 primyslové a viceucelové roboty. Zdroje literatury jsou az na tii vyjimky
odkazy z internetu, coz nepovazuji za jediny rozumny zdroj reserse.

Rozbor mechanismu a jeho kinematika je provedena korektné aZ na znaménko rotace
kolem osy y v rovnici (6), kde podle obrazkt 10.1.1 a 10.1.2 ma byt zaporné znaménko u thlu
@i. Inverzni kinematicka uloha je feSena pomoci hledani extrémt pomoci funkce fminsearch,
feSeni Newtonovou metodou nebo analytické feSeni neni provedeno. V simulacich jsou
pfedvedeny dva zpusoby chiize robota v jednom sméru po hladkém povrchu s velice detailnim
popisem a zobrazenim robota V jednotlivych fazich kroku. V pfiloze jsou k danym pohybim
noh grafy, které autor mohl shrnout do n¢kolika piehlednych grafi.

V zé4véru autor shrnuje svou préci a porovnava dva typy chiize robota.



Otazky pro zodpovézeni v pribéhu obhajoby
Rad bych, aby se student v pribéhu obhajoby vyjadiil k nasledujicim otazkam:

a) Pro¢ jste inverzni kinematiku hexapodu nefesil analyticky nebo alespont pomoci
Newtonovy metody?

b) Zkousel jste slozitéjsi pohyby jako je otaceni, chiize po nerovném terénu ¢i pohyb jen
se 4 nohami?

4

Formalni zaleZitosti, vnéjsi uprava, vzhled a prehlednost prace.

Prace je po formalni strance uchdazejici, rozdéleni do kapitol je mirn€¢ matouci a
fragmentované, zejména reSerSni cast bych uchoval vramci jedné kapitoly. Nalezené
jazykové chyby neubiraji na citelnosti, jen vét€ na strané¢ 42 V prvnim odstavci: ,,Ostatni
rozmery a,b,c a d navrhuji tak, aby byla dodrzena zdkladni soumérnost.* nerozumim (CO je
minéno soumé&rnosti?). Grafy a obrazky kromé& pftiloh jsou citelné a dobie okomentované,
drobna chyba se vloudila do obrazku 10.1.2 kde je misto osy z4 oznacena podruhé osa zs.

Zavérem konstatuji, ze predloZzend prace pana Jakuba Tomicka i1 pies zminéné
nedostatky splnila dané cile a naroky na bakalaiskou praci kladené, doporucuji ji k obhajobé a
navrhuji hodnoceni klasifika¢nim stupném ,, dobie .
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