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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani

narocnéjsi

Tématem bakalaiské prace bylo sestaveni wpoétového postupu pro optimalizaci pohybu koncového bodu manipuldtoru
po definované prostorové trajektorii, véetné ndvrhu pohon, které tento pohyb zaruéi. Za cilovou funkci optimalizaéni
ulehy byl volen &as pfemisténi koncového bodu manipuldteru a minimalizace energetickych narokd jednotlivych pohond.

Spinéni zadani splnéno
Zadani bakalafské prace bylo spInéno v souladu se zadanim.
Zvoleny postup feseni spravny

K sestaven{ vhodného matematického modelu feSené ulohy byly pouZity postupy, které si student osvojil v priib&hu studia
a aktivné je aplikoval na konkrétni dlohu.

Odbornd droven

A -vyborné

Student prokdzal znalosti z oboru numerickych metod a programovani. Byl schopen aktivng éerpat poznatky z odborné
literatury a vyu#it je pro navrh vypoéetniho postupu pro optimalizaci pohybu koncového bodu manipuldtoru po
definované prostorové trajektorii, véetné navrhu pohond, které tento pohyb zarugi. Prokdzal znalosti jak kinematického
vySetfovani soustavy mnoha téles, tak i sestaveni pohybovych rovnic umoiiiujici Fesit dynamické i silové charakteristiky
analyzovaného otevieného kinematického fetézce. Odbornd trovef prace pfekratuje poZadavky béiné kladené na

bakalafskou prici.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace B - velmi dobfe

Prace v rozsahu 65 stran je psana piehledné a srozumitelné. Po formalni strance je prace na odpovidajici drovni. V préci
jsou jen drobné formulaéni nejasnosti & nevhodné slovni formulace.

Vybér zdroju, korektnost citaci

A -vybhorné

Viechny prevzaté zdroje jsou fadné citovany.

Dalsi komentare a hodnoceni

DosaZené vysledky v pfedkladané bakalarské praci jsou na odpovidajici odborné drovni. Byl sestaven postup vypoétu pro
optimalizaci pohybu koncového bodu manipulatoru po definované prostorove trajektorii, vietné ndvrhu pohond, ktery
tento pohyb zarudi. Prvni &dst price shrnuje zakladni postupy pro feSeni inverzni dynamické dlohy prezentované
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v odborné literatufe. Druha ¢ast prace je vénovana analyze konkrétni ulohy. Bohuzel v predkladané praci jsem nenalezl
zdrojovy kod, ktery byl pouzit pro feSeni aplikaéni ¢asti bakalarské prace.

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Pfedlozend bakalafskd prace zcela bez pochyb prokazuje schopnost studenta fesit narocné tlohy mechaniky
tuhych téles, ziskavat poznatky z odborné literatury a aktivné je vyuZit pfi sestaveni vhodného matematického
modelu, v€etné jeho algoritmizace.

V prubéhu obhajoby otekavam, Ze student zaujme stanovisko k témto pfipominkam ¢i doporucenim:
Str.13. citace zdroje ve vzorci je ponékud nestandartni

Str.15 co lze chapat pojmem rozdélené matice?

Str.24 fce Atan? Proc tedy neni Cos?

Str.25 Chybi obrazek

Str. 27 Bylo by vhodné uvést vyznam jednotlivych symbol(

Str.28 Muze student zaujmout stanovisko k formulaci ,,uhlové zrychleni stfediska hmotnosti” ?
Str.29 Mize student zaujmout stanovisko k vztahu (3.5.13)?

Str.35 Kde je definovan globalni soufadnicovy systém?

Str.36 Jednotkové vektory ,n s a“ jsou definovany k jakému soufadnicovému systému?

Str.41 Neni patrné, kde jsou definovany lokaIni soufadnicové systémy. K jakému soufadnicovém systému jsou
definovany matice ve vztahu (4.3.2)?

Str.42 Kde je definovan globdlni soufadnicovy systém? MUzZe student zaujmout stanovisko k Obr.20 a nasledujicim
rovnicim?

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné,

Dl
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