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PfedloZzenad diplomova prace studenta Jana KaSpara se zabyvd analyzou manipulovatelnosti
(dexteritou) delta robotd, a to konkrétné dvou variant paralelnich kinematik. Prace ma 35 cislovanych stran
véetné literatury, obsahuje 30 obrdzk( a jednu tabulku.

Prace je ¢lenéna na Uvodni ¢ast, kde je ¢tenar sezndmen s ivodem do paralelnich kinematik, dale pak
teoretickou ¢ast zabyvajici se kinematikou paralelnich mechanizm( a sériovych kinematik. V posledni ¢asti
jsou odvozené vztahy pouZity pro vypocet manipulovatelnosti dvou paralelnich kinematik typu delta.

Prace ma logické ¢lenéni, avsak text je Casto velice neprehledny, vzorce nedostate¢né komentované
tak, aby bylo vysvétleni dostate¢né nazorné a nesoulad/nedostatecné znaceni v kontextu s ilustracemi. Na
prehlednosti nepfidava také fakt, Zze autor nepouzivd znaceni standardné zavedené pfi studiu a nedrzi se
jednotnych a ustalenych terminl. Pouzité znaceni a matematicky aparat zvySuje neprehlednost. V préci je
velké mnozstvi gramatickych chyb, nespravnych vétnych formulaci a nesrozumitelnych vét. V pfipominkach
k praci uvadim jen nékteré prohresky, celkové jich je ale v praci vétsi mnozstvi.

Pfipominky k praci:

e Str. 10, vzorec (3.1) — neni jasné, k jakému mechanizmu se vztahuje

e Str. 10 — zavadéjici pojmy: absolutni souradnicovy systém, soufadnicovy systém stroje, relativni
systém

e neustadlené pouZiti pojm0 v praci: inverzni/neptfima kinematickd uloha a pfima/dopredna
kinematicka uloha

e (asto nevyhovuijici rozliSeni obrazk( — napft. Obr. 13 na Str. 13, Obr. 18 na Str. 23 a dalsi

e poradi obrdzkd neni vzestupné — napf. 23 a 22 na Str. 31 a ddle i v seznamu obrazki

e v nékterych ¢astech jsou vektory znaeny napf. {°A;}, jinde se Sipkou (kapitola 3.3.7)

Otazky k praci:

e Na strané 10 v kapitole 3.2.1 uvadite rGzné sloZitosti pfi reSeni kinematiky sériovych a
paralelnich kinematik z pohledu pfimé a inverzni kinematické ulohy. Domnivam se, Ze nemate
pravdu. Mohl byste problematiku sloZitosti reSeni uvést na pravou miru? Jakym zplsobem byste
problém resil numericky?

e VAami pouzité znaceni je znacné neprehledné. Mohl byste uvést vyznamy levych hornich a
dolnich index( a pravych hornich a dolnich index(i? Proc jste pouzil takovéto nezvyklé znaceni
(napt. slozené zavorky) a z jakého zdroje jste vychazel?

Zavérem konstatuji, Ze predloZzend préace studenta Jana Kaspara splnila vytycené cile a doporucuiji ji
k obhajobé. Po zodpovézeni dotazd navrhuji hodnoceni kIaS|f|kacn|m stupnem D — uspokojivé.
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