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Pfredlozena diplomova prace se zabyva popisem postupu kalibrace priamyslového robotu
pomoci laser trackeru. Postupné jsou identifikovany jednotlivé osy rotace a nasledné jsou
uréeny rozméry robotu v podobé Denavit-Hartenbergovy notace. Postup kalibrace je ovéfen
na simulaénim modelu.

Prace je koncipovana tak, Zze po uvodnim seznameni se stavem problematiky jsou popsany
a odvozeny vSechny potfebné matematické postupy, nasledné je pfipraven kinematicky
model robota je popsan samotny postup kalibrace. Cely postup je simulacné ovéren, a to
vCetné zaneseni chyb do prib&hu méfeni.

Zvolené feSeni je zaloZzené na postupné identifikaci jednotlivych os. Tento postup byl
definovan v zadani prace a liSi se od postupu vyuzivajicim iterani vypoCet Newtonovou
metodu z vazbovych rovnic, ktery je popsan v pfehledu problematiky. Bylo by jisté velmi
zajimavé a pfinosné oba pfistupy porovnat. Stejné tak je Skoda, Ze v praci neni skute¢né
experimentalni ovéreni. Dosazené simulaéni vysledky totiz ukazuji na moznost praktického
vyuziti pouzitého postupu, nicméné samotna realizace by mohla narazit na nékteré problémy,
které jsou dale uvedeny v otazkach pro zodpovézeni béhem obhajoby DP.

Po formalni strance by si prace zaslouzila vétsi peclivost. Uvedu zde jen nékteré z chyb a
formalnich prohfesku. Jako nejzasadnéjSi vidim nepfesnosti v rovnicich, napf. v rovnicich
(4.33) - (4.35) chybné uvedené proménné a; misto c;. Misto parametr p,,, , v rovnicich (6.15,
6.16) ma byt zfejmé p,,,. Pro skalarni soucin je nékdy pouzit symbol * (napf. (4.52)) a
nékdy - (napf. (4.61)), vektorovy soucin je opakované oznacovan jako skalarni (napf. str. 55,
56). Zbyte€né nestandardni je zavedeni operace ,pomér vektor(“ v situaci, kdy by stejnou
rozhodovaci podminku (napf. (6.26)) splnil standardni skalarni soucin. V textu pod rovnici
(3.4) je chybné definovano ad;. U prevzatého obrazku 12 neni uveden zdroj. Radky &asto
zacinaji Carkou. Prakticky neustale je pouzivan chybny termin ,soufadny systém®“ misto
spravného ,soufadnicovy systém®, atd.
| pfes uvedené pfipominky myslim, Zze prace pokryva stanovené zadani, splfiuje vytyCené cile
i poZadavky na diplomovou praci kladené. Autor prokazal schopnost samostatné inZzenyrské
prace.
Chtél bych, aby se autor v priibéhu obhajoby vyjadfil k nasledujicim otazkam:
1) Mezi parametry DH notace na strané 20 se objevuje i parametr "b", ktery neni v textu
prace zmifiovan. Muzete vysvétlit jeho vyznam?

2) V praci je uvedeno, Ze pro dostateCnou pfesnost je vhodné s kazdou osou pohybovat v
rozsahu alespon 225°. Pfi takovém rozsahu pohybu jedné osy se zabrzdénymi ostatnimi
osami by pravdépodobné Casto dochazelo k pferuSeni laserového paprsku ramenem



& )
robota. Jak by tedy vypadalo planovani trajektorie? Je mozné najit takovou konfiguraci
robota, ktera umozriuje realizaci poZzadovanych pohybu bez preruseni paprsku?

3) | v pfipadé, Ze nebude méfici paprsek prerusen, zcela jisté dojde k prekroeni rozsahu
koutového odrazece. Proto by bylo nutné odrazec€ v jeho uloZeni otacet. Jaky vliv bude
mit toto otaCeni na celkovou pfesnost méfeni?

Prohlaseni:
Diplomova prace splnuje zadani a doporucuiji ji k obhajobé.
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Diplomovou prdci navrhuji klasifikovat zndmkou®:
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X
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1 Hodnoceni oznaéte X v pfislusném policku klasifikaéniho stupné.
2 Hodnoceni odborné trovné prace by mélo zohlednit i mnoZstvi a vaZznost chyb vyskytujicich se v préci.
3 Hodnoceni pracnosti by mélo zohlednit podrobnost zpracovéni (napf. konstrukéni nebo vypoétové) vlastniho feseni, vice
variant vlastniho reseni nebo zpracovani vétsiho objemu namérenych dat.
4 Hodnoceni Urovné sezndmeni se stavem problematiky by mélo zohlednit zamé&feni reder$e na fe$enou problematiku
a vyuZziti 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 Upravu
prace, mnozstvi pravopisnych chyb a celkovy styl vyjadfovaciho projevu.
6 vyslednou klasifikaci stanovte jako aritmeticky priimér hodnoceni s pFihlédnutim k celkové Urovni préce.
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