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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Zadané téma bylo naroc¢néjsi a to predevsim z hlediska nutnosti sestavit komplexni simulaéni model lanového robota
obsahujiciho kinematiku, kinetostatiku a komplexni kolizni model.

Vlozte komentafr.

Spinéni zadani Zvolte polozku.

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spIinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani predlozené prace splnilo beze zbytku cile zadani.

Zvoleny postup feSeni Zvolte polozku.
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.
Zvoleny postup i metody reseni vedly ke splnéni vytcenych cil(i a Ize tak konstatovat, Ze student zvolil vhodny postup.

Odborna uroven Zvolte polozku.

Posudte uroveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Odborna droven prace je z velké miry dana autorovou schopnosti resit problémy analyticky a s hlubokym vnitinim
pochopenim.. Nékteré pasaze by si zaslouZily trochu dlslednéjsi matematicko-fyzikalni analyzu, ale z hlediska rozsahu
bakalafské prace je hloubka zpracovani vice nez dostacujici..

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace Zvolte polozku.

Posudte spravnost pouZivdani formdlnich zdpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdanku.
Typograficka uroven prace je jednim slovem vynikajici (zvlasté ocenuji pouziti systému Latex) .Obcasné preklepy nejsou na
Ujmu kvality prace. Rozsah préce je vzhledem k narocnosti tématu zcela akceptovatelny. Velmi ocenuji autorovu
schopnost vyjadfovan v anglickém jazyce. Autorova formulacni brilance pro mne byla velmi prijemnym zazZitkem.

Vybér zdrojti, korektnost citaci Zvolte polozku.

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuzivani studijnich materidl( k reseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od viastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Bez komentare — v poradku.

Dalsi komentare a hodnoceni
Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zdavérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdini zru¢nosti apod.
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Prdce splnila zadané cile a vysledkem je simulacni model kinematiky redundantniho robota s variabilni
platformou, simulacni model fesici problematiku singularit a komplexni kolizni model robota.. Kvalita

v v v

dosaZenych vysledk( jednoznacné dokazuje autorovu schopnost samostatné resit technické ukoly.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

1. Vysvétlete tvrzeni na str.15 ,the systems of equations describing direct kinematics of the mechanism
mapping ...... are not functions.”

2. Co byste obecné fekl k problematice dopredné kinematiky neredundantnich paralelnich robot(?

3. Jaky vliv md na vyskyt singuldrnich poloh charakter formulace matice rotace? Je mozny vyskyt ,faleSnych”
kinematickych singularit?

4. Proc se v rovnici 3.1.1 u internich matic vyjadfujicich rotaci vyskytuji posuvy?

5. Uplné nesouhlasim s tvrzenim, Ze v piipadé paralelnich robot( plati tvrzeni na str. 17 dole ,, ... a small
change in configuration X_dot may require almost infinite joint velocities q_dot.” Pfesvédcte mne o
opaku, nejlépe néjakym nazornym prikladem.

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

Datum: 14.8.2020 Podpis: Martin Necas
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