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Pristup studenta k reSené problematice

Student se ve své diplomové praci zabyva problematikou fizeni 6osych primyslovych robotu
se sériovou kinematikou. V reSersni ¢asti autor vyjmenovava nekteré predni svétove vyrobce
robotl a popisuje jejich fidici systémy a dale uvadi zakladni moznosti programovani
prumyslovych robotu. Hlavni ¢ast diplomové prace popisuje feSeni dopfedné a zpétné
kinematické ulohy, které jsou pro polohovani robotu zasadni. Pfi feSeni zpétné kinematické
ulohy autor detailné popisuje dva zpUsoby feSeni. Zaprvé analytické FeSeni, které je
pouzitelné pro idealni 6osé roboty splfujici dané podminky a zadruhé numerické feseni,
které je pouzitelné pro realné 6osé roboty, které nesplnuji nutné podminky pro analytické
feSeni. Uvedené metody byly simulacné testovany v software Matlab. Stru¢né jsou zminény
také singularni polohy robotu, které jsou ale pfi feSeni zpétné kinematické ulohy zasadni.

V nasledujici kapitole autor popisuje implementaci uvedenych metod do primyslového
fidiciho systému spole¢nosti Beckhoff, kdy uvedené metody byly naprogramovany

v programovacim jazyce C++ a dosazZené vysledky jsou prezentovany v navazujici kapitole.

Vigvivs

robotu.

Zvoleny postup reseni

Studentiv postup feseni povazuji za odpovidajici s ur€itymi vyhradami. Zejména resersni
¢ast by mohla byt vice zamérena na fizeni primyslovych robotl z hlediska softwaru i
hardwaru (pohony, frekvenéni méni¢e) namisto zbyte&né obsahlé (8 str.) Casti

s vyjmenovanim vyrobcl primyslovych robotu a jejich obrazk(. Navrzeny postup feseni
zpétné kinematickeé ulohy povaZzuji za spravny.

Dosazené vysledky, jejich prinos a praktické vyuziti

V ramci feSeni diplomové prace student navrhnul a simulacné ovéfil FeSeni zpétné
kinematické ulohy pro realné 6oseé roboty, které svou kinematikou nesplnuji nutné podminky
pro analytické feSeni. Zasadnim vysledkem, ktery vychazi z implementace navrzené metody
do primyslového fidiciho systému, je moznost zahrnuti kalibrace robotu do jeho fizeni a tim
zvysit pfesnost polohovani robotu. Pro praktické vyuZiti je nutné doprogramovat numerické
feSeni zpétné kinematické ulohy v C++ a oSetfeni singularnich poloh robotu.

Grafické zpracovani (aprava) a prehlednost prace

Diplomova prace je pfehledna, nékteré kapitoly jsou zbyte€né obsahlé na ukor dulezitych
informaci (viz poznamka vyse). Grafické zpracovani prace je na dobré urovni, jen nékteré
obrazky jsou zbytecné veliké (Obr. 11) a nékteré nemaji poZzadovanou vypovédni hodnotu
(Obr. 30). Prace obsahuje drobné gramatické chyby, ale vysledny dojem z diplomové prace
je uspokojivy.
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Pfipominky k diplomové praci

V implementaci do realného fidiciho systému chybi navrzeny numericky vypocet kinematiky,
ktery podle mé predstavuje nejdulezitéjSi pfinos této diplomové prace a v feSeni kinematiky
nejsou uvazovany singularni polohy robotu a jejich oSetreni.

Otazky na studenta k zodpovézeni u obhajoby
1) V nazvu diplomové prace je uveden maly prumyslovy robot. Co je minéno pfidavnym
jménem ,maly“ a je navrzené fizeni pouzitelné i pro roboty velikosti napf. Staubli TX-
2007
2) ProcC se vysledky ze zpétné kinematiky uvedené v Tab. 2 neshodu;ji?
3) Jak byste upravil Vami navrzenou metodu vypoctu inverzni kinematiky tak, aby bylo
mozné zahrnout kalibrované rozméry robotu?

Zavérecné hodnoceni

Diplomova prace se zabyva navrhem fidiciho systému 6osého robotu se sériovou
kinematikou, jejichz poCet v primyslu se stale zvySuje a student tak feSil aktualni tématiku.
PFi FeSeni prace musel student prokazat schopnost programovani v riznych programovacich
jazycich a osvojit si matematicky aparat na inZenyrské urovni.

Bylo by zajimavé testovani navrzené metody také na realném robotu, ale toto nebylo cilem
predkladané prace.

Prohlaseni:
Diplomova prace splnuje zadani a doporucuiji ji k obhajobé.

Datum Podpis oponenta

Kontakt na Oponenta:

Ing. Jifi Stloukal

BECKHOFF Automation s.r.o.
Sochorova 23

616 00 Brno, Ceska republika
j.-stloukal@beckhoff.com
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Nézev DP: NAVRH RIZENi PRO MALY PRUMYSLOVY ROBOT
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NAVRH KLASIFIKACE:

Jednotlivd hlediska zpracovdni diplomové prdce navrhuji klasifikovat? :

Hlediska A (1) B (1,5) C (2) D (2,5) E (3) F (4)
hodnoceni Vyborné Velmi dobfe Dobie Uspokojivé Dostatecné | Nedostatecné

Splnéni pozadavkd X
acilh

Odborna uroven X
prace?

Pracnost a variantnost X
feeni®

Uroveri sezndmeni se X
stavem problematiky*

Usporadani a Uprava, X
jazykové zpracovani®

Diplomovou prdci navrhuiji klasifikovat zndmkou®:

A (1) B (1,5) c (2) D (2,5 E (3) F (4)
Vyborné Velmi dobfe Dobfe Uspokojivé Dostatecné Nedostatecné
X
Datum Podpis oponenta

! Hodnoceni oznaéte X v ptislusném poli¢ku klasifikaéniho stupné.
2 Hodnoceni odborné Grovné prace by mélo zohlednit i mnoZstvi a vaZznost chyb vyskytujicich se v préci.
3 Hodnoceni pracnosti by mélo zohlednit podrobnost zpracovani (napf. konstrukéni nebo vypo&tové) vlastniho feseni, vice
variant vlastniho reSeni nebo zpracovani vétsiho objemu namérenych dat.
4 Hodnoceni Grovné sezndmeni se stavem problematiky by mélo zohlednit zaméfeni reder$e na Feenou problematiku
a vyuZiti tuzemské a zahranicni literatury a ovérenych informacnich zdroja.
5 Hodnoceni uspofadani a Gpravy by mélo zohlednit logiku &lenéni prace do kapitol, grafickou podobu a celkovou tpravu
prace, mnozstvi pravopisnych chyb a celkovy styl vyjadfovaciho projevu.
6 Viyslednou klasifikaci stanovte jako aritmeticky priimér hodnoceni s pfihlédnutim k celkové Grovni prace.
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