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Predlozena bakalaiska prace ma 52 stran a je rozc¢lenéna do Sesti kapitol. Dale jsou pfipojeny Ctyfi
kratké ptilohy, které obsahuji seznam pouzité literatury, dalsi ilustrativni obrazky, obsah ptilozeného
kompaktniho disku a specifikaci prace. Prvni a druha kapitola stru¢né ptedstavuji motivaci prace
a shrnuji souvisejici doporucenou literaturu. Treti kapitola se zabyva teoretickymi zaklady pro opti-
malizaci trajektorii robotll a to definovanim obecné tlohy optimalizace a modelovanim dynamiky
sériovych roboti. Ctvrta kapitola nastifiuje feSeni uvazované ulohy optimalizace trajektorii robotd
podle doporucené literatury. Pata kapitola prezentuje nejdiive simulacni experimenty pro ziskavani
optimalizovanych trajektorii a nasledné¢ ukéazky pfipadnych energetickych tuspor pii pohybu
KUKA robotu po téchto trajektoriich v redlném procesu fizeni. Text prace uzavird Sestd kapitola,
ve které je uveden zavér bakalatské prace a mozna budouci zlepSeni prezentovaného fesSeni.

S uvazenim dvou uvodnich ptehledovych kapitol je nédsledné v tieti kapitole popsana obecna tloha
nelinearni optimalizace. Bez navaznosti je zminén vybér divodi ndro¢nosti dané optimalizace.
Tieti kapitola se dale zabyva, a to az nadbytené, popisem metod pro sestavovani matematického
modelu robotd, tfebaze v praktické ¢asti prace jsou pouzité jiz predpfipravené funkce reprezentujici
potiebny model. Ctvrtd kapitola piedstavuje hlavni pouZité teoretické postupy pro optimalizaci
a tedy stézejni teoretické vystupy bakalaiské prace. Pata kapitola prezentuje praktické vyuZiti teore-
tickych postupti. Zde chybi popis konkrétniho sledu spousténi jednotlivych funkei s odpovidajicim
popisem jejich parametrt, vstupil a vystupil, naptiklad formou strukturovaného seznamu nebo pomoci
vyvojového diagramu, s navazanim na teoretickou ¢ast. Dale je zde nejasna vazba kinematickych
veli¢in pouzitych testovacich trajektorii, tj. trajektorie 1. (obrazky 5.1 a 5.5; 5.2 a 5.6) a trajektorie 2.
(obrazky 5.9 a5.11; 5.10 a 5.12).

Bakalaiska prace postihuje zadané tikoly uvedené v jejim zadani v pokynech pro vypracovani. Prace je
dobfte rozc¢lenéna do piislusnych kapitol. Pro lepsi orientaci by v zavéru druhé kapitoly bylo vhodné
uvést konkrétni cile prace, které jsou obecné vyjadiené jen v ptiloze D. Dalsi kapitoly, resp. jejich obsah
ztraci na piehlednosti diky pfili§ detailnimu popisu nekterych teoretickych zékladl a to i v praktické
c¢asti, ze které¢ by mélo byt 1épe patrné prave praktické vyuziti navrzeného feseni.

Prace je napséna v anglickém jazyce. Po jazykové strance predstavuje pro autora ziejmé prvni roz-
sdhlejSi samostatny text v cizim jazyce. To naznacuje volba vétnych konstrukci a i jejich prejimani
podle pouzité literatury a pritomnost gramatickych neptesnosti. I pfesto prace plisobi ucelené.

Navrhuji klasifikovat bakalafskou praci znamkou ,,C — dobie*.

Otéazky na autora bakalarské prace:

1) Jak byly zvoleny testovaci trajektorie z obrazkl 5.1 a 5.9 v kloubovém prostoru resp. kloubové
soufadnice Qi a (2, pfipadné g1 az qes, vrcholt trajektorii s ohledem na 6° volnosti KUKA robotu?

2) Jakym zplisobem bylo ovéteno splnéni zénovych polomérii uvadénych v metrech pii uvazovani
popisu vrcholi trajektorii v radianech v kloubovém prostoru?
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