Oponentni posudek bakalarské prace
posluchace Martina Jilka
ve studijnim programu: Teoreticky zaklad strojniho inZenyrstvi
na téma:

Zprovoznéni a kalibrace robota uArm Swift Pro
tesené na CVUT v Praze, Fakulté strojni v roce 2019

Predlozena bakalaiska prace pana Martina Jilka 0 rozsahu 40 stran se zabyva
robotickym ramenem uArm Swift Pro, jeho zprovoznénim v prostiedi ROS (Robot Operating
System), vytvofenim jeho kinematického modelu a naslednou geometrickou kalibraci.

Po stru¢ném tvodu o zakladni motivaci a kapitole o cilech feSené prace kolega Jilek
ve tfeti kapitole ¢tenatre seznamuje s konstrukci a zékladnimi parametry robotického ramena
UArm Swift Pro. V kapitole 4 se autor vénuje zprovoznéni v prostiedi ROS. Je provedeno
struéné seznameni s timto prostiedim, poté popsana instalace a zprovoznéni robotu, stazeni
bali¢kt pro ovladani robotu a samotné ovladani. Prace ma v této Casti charakter stru¢ného ale
prehledného manualu a diky tomu umoziuje navazat na autorovy kroky dal$im uzivatelim.
V kapitole 5 je pojednano o kinematickém modelu podstatné rovinné ¢asti robotu, nacez
v kapitole 6 navazuje kalibrace s pomoci tohoto modelu. Kalibraéni uloha je formulovana
S ptidavnymi nezndmymi vzniklymi z nemétenych soufadnic. Sedmou kapitolou je stru¢ny
Zaver.

Hodnoceni tématu bakalarské prace

Téma bakalatské prace je zvoleno tak, ze student mohl vyuzit a dale rozvinout znalosti
ziskané v pribéhu bakaléatského studia v oblasti mechaniky mechanismt a déle je rozvinout
pro ucely robotickych uloh. Téma zahrnuje jak zprovoznéni robotu v Siroce pouZivaném
prostfedi ROS, tak jeho kalibraci, kterd vzhledem ke specifikam kinematickych smycek neni
trivialni. Samotny robot je potom velmi vhodny i pro dalsi studentské ulohy z oblasti
robotiky. Téma proto povazuji za velmi aktualni a uzite¢né.

Piistup autora k zadani a dosaZené vysledky

Pan Martin Jilek pfistoupil kieSeni dané problematiky systematicky. Vysel
z literatury, vénoval se zprovoznéni robotického ramene v prostiedi ROS, dale pak
kinematickému modelovani soustavy a jeji kalibraci. Prace je piehledné ¢lenéna, doprovodné
texty jsou strucné a jasné. VeSkeré sestavené a pouzité rovnice jsou detailné dokumentované,
takze umoziuji kontrolu ¢i dal§i pokraovani Vv pracich s robotickym ramenem. Taktéz je
potfeba ocenit na bakalarskou préaci velmi rozsahlé reference, které ukazuji, Ze se student se
stavem problematiky dtikladné seznamil.

Celkové Ize shrnout, Ze student ve své praci osvédcil aplikaci teoretickych poznatkl ze studia
pro feseni konkrétnich problémi robotiky.

Otazky pro zodpovézeni v priibéhu obhajoby

Predlozena bakalafska prace je na dobré urovni, nemam K ni zadné vyznamné vyhrady
obsahové ani formalni. Rad bych, aby se student v pribéhu obhajoby vyjadfil k nasledujicim
dvéma otazkam.



1. Na podminénost Jacobiho matice pro kalibraci ma vliv mimo jiné sada kalibracnich

poloh. Jakou jste s timto fenoménem ziskal zkuSenost béhem kalibrace mechanismu
robotu?

2. 'V kalibraci jste zvolil postup, kde se v kazdé poloze mezi neznamé ptidavaji taktéz
nemeétené souradnice v nékterych kloubech. Tim je poCet neznamych oproti samotnym
geometrickym kalibraénim parametrim znac¢né zvysSen. ProC jste se nepokusil tyto
piidavné nezndmé vyeliminovat a ulohu vlastni kalibrace feSit bez nich?

Zavér
Zavérem konstatuji, ze predlozena bakalaiska prace pana Martina Jilka plné splnila
dané cile a naroky na bakalarskou praci v programu ,,Teoreticky zaklad strojniho inzenyrstvi

kladené, doporucuji ji k obhajobé a navrhuji hodnoceni klasifikatnim stupném , A —
vyborné®.

V Praze dne 20. srpna 2019

prof. Ing. Zbynék Sika, Ph.D.
Ustav mechaniky, biomechaniky a mechatroniky
CVUT v Praze, Fakulta strojni



