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Disertant Ing. Jifi Volech predloZil k posouzeni diserta¢ni praci o 98 strandch, kterad
je vénovéna aktudlni problematice fizeni poddajnych mechanismt s dirazem na vylep-
Senf jejich vlastnosti pomoci dodate¢ného odméfovani nebo pridané aktivni struktury.
Zvolil si téma, které mtize pti tspésném zvlddnuti pfinést nové poznatky zakladniho
vyzkumu, a soucasné je p¥inosné pro priimyslovou praxi. Reseni této problematiky vy-
zaduje kombinaci rznych vypoctovych postupt, nasazeni vhodnych piistupti k fizeni,
navrh experimentalnich demonstréatorti a provedeni vlastnich méfeni.

Prace nejprve obsahuje podrobné a peclivé zpracované shrnuti soucasného stavu
problematiky, ve kterém autor kriticky probral jednotliva podtémata a predstavil znamé
koncepty. Na zdkladé tohoto shrnuti poté vyty¢il ¢tyfi cile své prace, pficemzZ prvni dva
cile souvisi s vyzkumem sériovych kinematickych struktur a druhé dva cile jsou zamé-
feny na paralelni kinematické struktury. Témto dvéma okruhtim je poté pfizptisobena
obsahova struktura pfedlozené dizertacni prace, jejiZ jadro tvoii kapitoly 4 a 5.

Kapitola 4 je vénovdna mechanismtm se sériovou kinematickou strukturou. Sna-
hou disertanta bylo navrhnout metodiku odméfovani pohybu s uvaZenim poddajnosti
jednotlivych ¢lenti a na zdkladé toho implementovat fizeni pohonti pro kompenzaci ne-
zadoucich deformaci. Postupné jsou probrany a zhodnoceny rtizné koncepty redundant-
niho odméfovéni. Zvolené origindlni feSeni je zaloZeno na optickém méfeni deformace
jednotlivych ¢lenti s vhodné navrzenymi senzory. Pro fizeni byla poté zkombinovana
metoda vypoctu momentti (computed torques) a H* reguldtor. Vhodnost zvoleného
feSeni je zdokumentovana vysledky numerickych simulaci s modelem sériového mani-
pulétoru se ¢tyfmi stupni volnosti. Zavéry ze simulaci jsou ovéfeny experimentem.

Kapitola 5 dizerta¢ni prace obsahuje popis problematiky navrhu a fizeni mecha-
nismt s paralelni kinematickou strukturou a mozné zlepsenti jejich vlastnosti pomoci
pfidané aktivni struktury. Je pfedstaven koncept vicetiroviiového fizeni, ktery je apli-
kovdn na mechanismus QuadroSphere, coz je paralelni kinematicka struktura fizend
pomoci vldken ovlddanych redundantnimi pohony. Pravé poddajnost vlaken mtize zpt-
sobovat nepresny pohyb koncového bodu mechanismu, a proto je navrZena piidana
aktivni struktura, kterd ma za cil kompenzovat nepfesnosti zptisobené deformaci vla-
ken. V préci je uveden detailni navrh pfidavné aktivni struktury véetné studie rtiznych
konceptti a tvard. Vyznamnym pfinosem je ndvrh vlastniho vicetroviiového fizeni, které
bylo realizovano jak vypoctové v systému MATLAB/SIMULINK, tak experimentalné
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vcetné vhodné zvolenych aktuétorti a fidicich desek. VyuZitelnost a efektivnost navrzené
metodiky fizeni je poté ovéfena pomoci simulaci i pomoci experimentu na demonstra-
toru.

Pouzité metody feSeni byly vhodné zvoleny a u sériovychi paralelnich kinematickych
struktur vedly k ndvrhu ¥izenych mechanismi s vylepSenymi vlastnostmi. Po prostudo-
vani prace 1ze konstatovat, Ze vSechny ¢tyfi vytycené cile byly splnény. Hlavni teoreticky
i prakticky pifinos dizertacni prace spatiuji v navrhu a ovéfeni zptisobu redundantniho
odméfovani u sériovych kinematickych mechanismti a v navrhu a ovéfeni konceptu
vicedroviiového fizeni u vldknovych paralelnich mechanismi. Diserta¢ni prace je se-
psana piehledné a systematicky. Formdlné a graficky je prdce na odpovidajici irovni,
prakticky bez pfeklepti a s minimem nevhodnych formulaci. V nékterych ¢astech prace
(naptiklad pii popisu experimentdlnich demonstratorti ¢i pfi prezentaci simulacnich
vysledki) mohl byt autor méné stru¢ny a doplnit vice informaci.

Na disertanta mam nésledujici otdzky do diskuze:

vev s

1) Uvedte, prosim, detailnéjsi odvozeni vztahu (14), ktery je zdkladnim krokem pfi
aplikaci metody computed torques.

2) Dokazete odhadnout, jak by byla ovlivnéna kvalita navrZeného fizeni u studo-
vaného sériového robota pfi zahrnuti jiného poctu vlastnich tvart jednotlivych
poddajnych ¢lent?

3) Jakbyla vypoctové modelovana poddajna vlakna v modelu paralelniho vldknového
mechanismu?

4) Muzete formulovat dalsi sméry vyzkumu u vdmi studovanych sériovych a para-
lelnich struktur, které by navazovaly na Vase vysledky?
Zavér

Predlozend disertacni prdce splriuje vSechna kritéria kladend na tento typ praci. Autor
prokazal, Ze ma odpovidajici znalosti v oboru a dovede vyvijet a aplikovat moderni si-
mulacni a experimentédlni metody pro komplexni navrh fizeni poddajnych mechanism.
S ohledem na vy3e uvedené hodnoceni doporucuji disertacni praci Ing. Jittho Volecha k
obhajobé.

V Plzni dne 9. 9. 2021

doc. Ing. Michal Hajzman, Ph.D.
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