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Piedlozena diplomova prace pana Bc. Jana Tomsy o rozsahu 96 stran se zabyva
problematikou optimalizace parametrti rovinnych mechanismti pro pohyb téchto mechanismi
takzvanym pfirozenym pohybem (eigenmotion). Bez uvazovani tfeni a vnéjsich vlivii by tento
pohyb probihal za konstantniho souctu kinetické a potencialni energie. Tento koncept je
testovan na klikovém mechanismu a nasledné¢ na rovinném seriovém ramenu se tiemi stupni
volnosti.

Ve velmi struéném tuvodu kolega Tomsa vysvétluje pojem piirozeného pohybu
(eigenmotion) a zakladni motivaci své prace V navaznosti na tento koncept. Stru¢ny souhrn
soucasného stavu problematiky tématu piirozeného pohybu ovSem student zpracovava az
v kapitole 7. Ve druhé kapitole opakuje body zadani. Dale pak nasleduje ptehled pouzitych
metod feSeni. Konkrétné¢ ve tfeti kapitole rekapituluje elementdrni zéklady modelil
kinematickych vazeb v roving, ve Ctvrté a paté Lagrangeovy rovnice druhého druhu a
nejjednodussi modely pasivnich odpor. V Sesté kapitole autor seznamuje Ctendie se
zékladnim algoritmem fizeni metodou ,,Computed torques”. V osmé kapitole je popsan
algoritmus simplexové optimalizaéni metody. George Bernard Dantzig zminovany v odstavci
8.1 je ovSem autorem simplexové metody v ramci linearniho programovani, zatimco dale je
popséana a pouzita negradientni lokalni optimalizacni metoda pro obecné nelinearni cilové
funkce. Dale navazuji praktické ¢asti sestavovani a feSeni jednotlivych modeld. Kapitola 9 je
vénovéna piipadu klikového mechanismu. Je sestaven model pomoci Lagrangeovych rovnic
2. druhu, ktery je implementovan jak pro inverzni, tak pro pfimou dynamickou ulohu.
V odstavci 9.5 je sestavena cilova funkce pro optimalizaci mechanismu pro pfirozeny pohyb a
provedena optimalizace. V odstavci 9.6 je potom pouzita metoda ,,Computed torques™ pro
realizaci ptirozen¢ho pohybu pii poruchach a odchylkdch modelu. Druhy zvoleny piiklad je
seriové rovinné rameno robotického typu se tfemi stupni volnosti. Postup jeho zpracovani
Vv jednotlivych odstaveich je analogicky postupu zvolenému u klikového mechanismu.
Vysledky jsou prezentovany a diskutovany velmi peclive.

Hodnoceni tématu diplomové prace

Téma diplomové prace je aktudlni a inovativni. Koncept pfirozeného pohybu
(eigenmotion) je zatim obvykle rozpracovavan pouze pro mechanismy s jednim stupném
volnosti a 1 zde se jedna o aktudlni a zajimavé vyzkumné téma. Otdzka zobecnéni pro
slozit&jsi struktury je dilezitym otevienym tématem z pohledu energeticky efektivniho fizeni
vysoce dynamickych mechanisml, manipuldtorii i roboti. Téma je po vSech strankach
mechatronického charakteru, nebot’ rovnomérné pokryva jak problematiku modelovani
mechanismd, tak otazku raciondlniho planovani a fizeni jejich pohybu.

Pristup autora k zadani a dosaZené vysledky

Kolega Jan Tomsa pfistoupil k feSeni piedlozené problematiky systematicky a peclive.
To plati zejména o zpracovani mechanismu s jednim stupném volnosti a nasledném zobecnéni
na seriové robotické rameno. Jeho prace je dobfe zdokumentovand a umoznuje navazani



dal$im nésledovniktim. Jistou slabinou je $ife a zplisob zpracovani stavu problematiky, oviem
je tieba piihlédnout k faktu, Ze problematika ptirozeného pohybu neni zatim pfili§ Siroce
publikovana.

Otazky pro zodpovézeni v pribéhu obhajoby
Piedlozena diplomova prace je na velmi dobré urovni. Rad bych, aby se student
Vv pribéhu obhajoby vyjadtil k nasledujicim dvéma otazkam.

1) Pii realizaci ptirozeného pohybu na realném mechanismu s pasivnimi odpory a dalSimi
vlivy byl pouzit koncept fizeni "Computed torques". Jaké vSechny odchylky a ruseni jste pfi
ladéni a testovani fizeni zavedl?

2) Pti optimalizacich robotického rovinného ramena pro dosazeni ptirozeného pohybu s
danymi pozadovanymi parametry jste jist¢ narazil na mnohd omezeni dosazitelnosti pohybu.
Muzete nékteré tyto zkuSenosti a tézkosti blize popsat?

Zavér

Zavérem konstatuji, Ze predlozena diplomova prace pana Bc. Jana Tomsy je tematicky
i dosazenymi vysledky velmi zajimava a ptinosnd. Prace splnila dané cile a naroky na
diplomovou praci v oboru ,,Mechatronika“ kladené, doporucuji ji k obhajobé a ptes zminéné
resersni nedostatky navrhuji hodnoceni klasifika¢nim stupném ,,A — vyborné*.
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