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PfedloZenad prace se zabyva hybridnim typem robotického manipuldtoru s pevnymi a lanovymi ¢astmi. Zakladem je
sériové usporadané robotické rameno, ke kterému jsou navic pfipojena lana. Modelovana struktura je rovinna a je
provedena jeji optimalizace, zejména s ohledem na urceni poctu a polohy ptipojenych lan. Dale jsou navrzeny
postupy fizeni takové struktury, kdy vedle fizeni pohybu je fizena také distribuce sil v lanech. Vysledky jsou ovéreny
simulacné.

Po tvodu a formulaci cilG prace jsou ve tteti kapitole popsdny rGizné metody Fizeni robotd. Ctvrta kapitola se vénuje
optimalizaénim metodam, konkrétné lokalni simplexové metodé a globalni metodé genetickych algoritm(. Pata
kapitola se vénuje simula¢nimu modelu robota, Sestd pak optimalizaci jeho parametr(. V sedmé kapitole je na
dynamicky model robota aplikovano fizeni a jsou popsany provedené simulacni experimenty.

Téma prdce hodnotim jako narocné, jedna se prakticky o oblast zakladniho vyzkumu. Tomu odpovidd pomérné
vysoky pocet citovanych pramen( — 30. Jedna se také o velice komplexni zadani. Autor musel prokazat znalosti
z celé fady oborl. Musel také nastudovat velké mnozstvi informaci nad rdmec standardniho studia. Prokazal také
dobrou znalost prace v prostredi Matlab a Simulink.

Po formalni strance je prace provedena prehledné a peclivé. PouZité zdroje jsou radné citovany, obrazky a rovnice
¢islovany a odkazovany v textu. Prace je prehledné strukturovana a kapitoly jsou logicky fazeny. Obsahuje také jen
malé mnoZstvi preklep(i a gramatickych prohresk.

Rad bych, aby se autor v priibéhu obhajoby vyjadfril k nasledujicim otazkam:

1) Jak by se zménila presnost polohovani, pokud by vstupem pro Fizeni sily v lanech byla misto skutec¢né
polohy poloha poZadovana?

2) Obdélnikova trajektorie je v praci projizdéna konstantni rychlosti. Dokazal byste pribéh rychlosti upravit
tak, aby se zlepSilo chovani systému v rozich této trajektorie?

Zavérem konstatuji, Ze predloZena prace pana Bc. Jana KrivoSeje dle mého ndzoru splnila vytycené cile, doporucuji
ji k obhajobé a navrhuji po zodpovézeni otazek hodnoceni klasifikaénim stupném:

A —vyborné”“.

V Praze dne 28.srpna 2018 e
Ing. Petr Benes, Ph.D.
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