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SLOVNi HODNOCENI:

Diplomova prace se zabyva navrhem a simulaé¢nim testovanim metody kalibrace primyslovych
robotll zaloZzené na postupném méfeni os rotace jednotlivych kloubl laser trackerem. Autor
v uvodu diplomové prace shrnuje soucasné pristupy ke kalibraci robotli a moznosti méfeni jeho
presnosti. Nasledné je v diplomové praci samostatné uvedena kapitola popisujici pouzité metody a
postupy pro modelovani kinematiky robotl, optimalizaéni Ukoly a zakladni ukony analytické
geometrie. Jednu z hlavni &asti diplomové prace tvofi kapitola popisujici simulaéni model
konkrétniho pramyslového robotu véetné zavedeni chyb geometrie a méfeni laser trackerem. Takto
vytvofeny simulaéni model slouzi pro vyvoj a testovani navrhovaného zplsobu kalibrace, ktery je
popsan v navazujici kapitole. Vyhodnoceni os jednotlivych kloubll je identifikovano z méfeni
kruznic pomoci laser trackeru, kdy osa je vypoc¢tena pomoci transformace do roviny kruznice nebo
pomoci fitovani kulové plochy. Identifikované rozméry jsou potom pievedeny do formy DH
parametril. Samostatnou cast kalibrace tvofi vyhodnoceni polohy koncové pFiruby. Posledni
kapitola diplomové prace se zabyva verifikaCnim testovanim metody na vytvofeném simulaénim
modelu.

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 | Velmidobie Dobfe Uspokojivé | Dostatecné | Nedostatecné

Splnéni pozadavku a cild

Odborna droven prace X

MoZnosti aplikace X

VyuZiti znalosti ziskanych studiem

Iniciativa pti feseni probléma

Planovitost pfi zpracovani

X| X| X| X

Soustavnost pfi zpracovani

Usporadani a Uprava DP X

Diplomovou prdci navrhuji klasifikovat zndmkou?:

A (1) B (1,5) c (2) D (2,5) E (3) F (4)
Vyborné Velmi dobie Dobre Uspokojivé Dostatecné | Nedostatecné
X
27.8.2018
Datum Podpis vedouciho DP

! Hodnoceni oznaéte X v ptislusném policku klasifikaéniho stupné.

2 \lyslednou klasifikaci stanovte jako aritmeticky priimér hodnoceni s pfihlédnutim k celkové Grovni préce.
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SLOVNi HODNOCENI - PRILOHA:

Autor DP: BC. JAN BALAS
Ndzev DP:  KALIBRACE ROBOTU LASER TRACKEREM
Vedouci DP:  ING. JIRI SVEDA, PH.D.

Autor dobre zvolil postup tvorby diplomové prace, kdy nejdfive proved| rozbor stavajicich metod
kalibrace robotd a na zakladé téchto znalosti provedl navrh a simulaéni testovani nové metody.
Vystupem diplomové prace je kalibraéni algoritmus pfipraveny pro kalibraci realnych robotd véetné
doporuceni pro méreni laser trackerem — rozsahy meéfeni kloubl, mnozstvi mérenych bodu.
Diplomova prace obsahuje zna¢nou fadu rozsahlych témat (zejména z oblasti simulaci a vypoctl),
se kterymi se diplomant musel seznamit a v ramci diplomové prace aplikovat. Zvladnuti celého
procesu povazuji za velice pfinosné.

Autor na fedeni diplomové prace postupoval systematicky a samostatné a také plynule po celou
dobu feSeni. Celkové hodnotim praci jako kvalitné zpracovanou s vysokou mirou aplikace
inzenyrskych schopnosti a navrhuiji ji klasifikovat znamkou A — vyborné.
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