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PfedloZend bakalarska prace pana Jana Kufiny se zabyva problematikou kinematiky
paralelnich robotickych struktur se zaméfenim na manipuldtory typu Delta. Jejimi
definovanymi cili bylo sezndmeni s planovanim trajektorie robot(, feSeni dopredné a inverzni
kinematické ulohy a zprovoznéni modelu Delta robotu prostfednictvim vyvojové desky
Arduino. Prace ma rozsah 35 stran, obsahuje 25 obrazk( a je k ni pfilozen CD disk s programy,
CAD modelem vyrobeného uchytu senzoru, videoukazkami experiment( a elektronickou verzi
prace.

V prvni kapitole prace jsou definovany zakladni cile a jsou uvedeny definice nékterych
zakladnich pojm(. Druha kapitola se zabyva rozdélenim a porovnanim struktur robotickych
manipulatory a je zde stru¢né popsan i vyvoj a historie paralelnich manipuldtor(. Tteti kapitola
se vénuje feseni inverzni a dopredné kinematické ulohy robotu typu Delta. Ve Ctvrté kapitole
je popsan provedeny experiment.

Z hlediska hodnoceni bych praci rozdélil na dvé ¢asti. Prakticka ¢ast zamérend na reseni
kinematickych uloh a samotny experiment je az na drobné pfipominky zpracovana pékné a jeji
vysledky jsou verifikovany provedenym experimentem, ktery je i zdokumentovan na
prilozeném CD. Naproti tomu teoreticka a reSersni ¢ast by si zaslouzila peclivéjsi zpracovani a
pfipominky k ni jsou zasadnéjsi. Napr. formulaci na strané 15, Ze vyznamnéjsi pokrok v oblasti
paralelnich struktur se podafil pouze prof. Hustymu a dr. Merletovi, povazuji pfinejmensim za
diskutabilni. Autor navic tuto svou myslenku sam popira tim, Ze nasledné cituje z praci jinych
védcl, zatimco od téchto dvou necituje praci ani jednu. Dalsi poznamky, které povazuji za
dilezité, jsou v nasledujicich bodech:

- Str. 8 —,Pro trojosy paralelni manipulator existuje vidy jedno reseni (inverzni kin. dlohy)...”
— Pokud je slovem ,trojosy” mysleno se tfemi stupni volnosti, tak to neni pravda, coz
ostatné zrovna v pfipadé Delta robotu dokldda i rovnice 3.10 (dva korfeny kvadratické
rovnice).

- Str. 9 — ,Ramena jsou upevnéna kinematickou dvojici...” - Dvé télesa spojena vazbou tvofi
kinematickou dvojici (tedy téleso je pfipojené vazbou nikoliv kinematickou dvojici).
- Str. 13 —,,... schéma se vSemi popsanymi ¢astmi je na obrazku.” — Chybi ten popis ¢asti.

- Str. 18 —,,... rovnice dala Spatny vysledek.” — Nevhodné formulovano. Vysledek je spravny,
k rotaci vzpér kolem osy mezi dvéma sférickymi vazbami u pouZitého modelu opravdu
dochazi, pouze se to neprojevi na pohyblivosti platformy.

- Str. 22 —rovnice (3.3) — Na levé strané je skalar (velikost), na pravé vektor.

- Str.33 -Zavér—Je uvedeno, Ze jsme byli seznameni s prostfedim Matlab a fidici platformou
Arduino. Kapitolu s touto tématikou jsem v préci viibec nezaznamenal(!).

Po grafické a formalni strance je prace zpracovana standardné. Za ponékud nestastny
povazuji dvoji zpUsob citaci z internetovych zdroji — nékdy je uvedeno Cislo zdroje ze seznamu
literatury, nékdy je pfimo vtextu zapsana internetovd adresa. Také bych povaZoval za
vhodnéjsi pouzit vétsi font.



Byl bych rad, pokud by se autor v priibéhu obhajoby vyjadfil ke dvéma bodim
uvedenym v zavéru prace:

1 — Uvadite, Ze v krajnich polohach musely byt pouZity korekce. V praci to ovSem neni nijak
rozvedeno. O jaké korekce se jednalo a jak byly zavedeny?

2 — Navrhujete pouZit pruziny pro ,pomoc” servomotordm v krajnich pozicich. MlzZete to
néjak detailnéji vysvétlit? Nevedlo by pouziti pruziny v jedné krajni poloze ke zhorseni
situace v opacné krajni poloze serva?

Zavérem konstatuji, Ze i pfes uvedené pripominky predloZena prace pana Jana Kufiny
dle mého ndzoru splnila vytycené cile a ocenuji, Zze byla dovedena do podoby funkéniho
experimentu. Po zodpovézeni vySe uvedenych otdzek ji doporucuji k obhajobé s navrzenym
hodnocenim klasifika¢nim stupném:

»C - dobre “.
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