CvuT POSUDEK OPONENTA
'% ZAVERECNE PRACE

CESKE VYSOKE

uceENi TaCHNIcKE
V PRAZE

I. IDENTIFIKACNi UDAJE

Nazev prace: Poddajné Fizeni primyslového robotu
Jméno autora: Valentyn Cihala

Typ prace: diplomova

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)
Katedra/uastav: Katedra fidici techniky

Oponent prace: Ing. Pavel Steinbauer, Ph.D.

Pracovisté oponenta prace: CVUT v Praze, Fakulta strojni

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;si

Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zavérecné prace.

Posluchac resil problém Fizeni kolaborativniho robota KUKA liwa 7 pomoci tkzv. ,,poddajného fizeni“. Bylo nutno zvladnout
teoreticky aparat tohoto konceptu, programovani robota i roboticky systém ROS.

Spinéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo splnéno, i kdyZ posledni bod, navrh moZnych zlep3eni, je feSen pouze heslovitym vyétem moznosti.

Zvoleny postup FeSeni spravny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Posluchac postupoval spravnym zplsobem, nejprve se seznamil s teoretickymi nastroji a navrhl jejich vylepseni, navrhl a
provedl implementaci fizeni robota z prostredi ROS a realizoval fadu validacnich experimentd, které jsou dobre
zdokumentovany.

Odborna uroven C - dobre

Posudte uroveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Posluchac pfi praci vyuZil jak znalosti zakladnich kurz(, tak ziskané studiem rozsahlych pramen(. Zdokumentované
experimenty i pfiloZzené zdrojové kddy ukazuji, Ze implementace systému byla Gspé$na. Zdrojové kddy jsou profesiondiné
usporadany.

Podstatné méné Uspésné bylo zpracovani textové Casti prace, kterd popisuje dany problém velmi strucné ¢i spiSe kuse.
Teoretické nastroje i pouZité technologie jsou popsany velmi stru¢né. Text se Casto jen strucné odkazuje na praci [21], takzZe
je pro Cteni velmi obtiZzné srozumitelny, obsahuje fadu nejasnych formulaci. Napfiklad "Vnéjsi sily jsou zbaveny gravitacnich
vlivll v Fidici jednotce". Z textu kapitoly 2. Soucasna reseni neni zfejmé, reseni ¢eho jeho popisovano. U podkapitoly 2.1.1
Vyuziti poddajnosti neni zfejmé, proc je tento odstavec viibec uveden. Kapitola 4.1.3 Pfevod kartézské polohy do kloubovych
soutadnic popisuje transformacni matici z globalniho souradnicového systému do souradnicového systému pfiruby robotu
a o problému v titulu se text jen okrajové zminuje (matice Tc a Uhel delta jsou pouzity v inverzni kinematické uloze).

V zavéru autor uvadi, Ze "Experimenty ukazuji, Ze se presnost sledovani trajektorie pfirubou zlepsila o rad oproti plvodni
praci." Neni vsak jasné, o jakou trajektorii ani praci se jedna.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Formalni a graficka Uroven prace je velmi dobra, obrazky jsou graficky vyborné provedené, grafy Citelné a spravné
popsané.

Jazykova Uroven stéZuje Cteni textu, véty ¢asto neobsahuji sloveso, jsou uzity hovorové vyrazy (Fotka — str. 41).
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Pokud je uvadén navrh soucasti formou technického vykresu vcetné razitka (priloha B-1), je nutné razitko alespon
minimalné vyplnit (autor, spole¢nost, méfitko, material dilu). Pokud se jednd o zkuSebni etalon, je potfeba predepsat
vyrobni tolerance pfipravku.

Vybér zdrojti, korektnost citaci B - velmi dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskdavdni a vyuZivani studijnich materidli k feseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Vybrané zdroje jsou vhodné, pouZité zdroje jsou formalné citovany podle zvyklosti. U ¢asto citovaného zdroje [21] neni
uveden autor, ackoliv se jedna o bakalafskou praci autora diskutované prace diplomové. Zde je také ¢asto citace tak
strucna, Ze pro pochopeni textu je nutné tento zdroj nastudovat.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupum, experimentdlini zrucnosti apod.
Vlozte komentar (nepovinné hodnoceni).

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

Z predloZené prace je ziejmé, Ze posluchac vykonal zna¢né mnoZstvi prace, kterou vsak bohuzel v textu objasnil
jen castecné, coz zbytecné vysledny dojem kazi.

Prosim, aby pfi obhajobé byly prodiskutovany zejména tyto otazky:

1. V cem spocivd novost Fizeni robotu pomoci poddajné zpétné vazby v této praci oproti pfistupu pouZitém
v rdmci bakalarské prace (zdroj [21])? Co zpUsobilo citované radové zlepseni sledovani trajektorie?

2. Jak byly pfi realizaci kompenzovany chyby uréeni vnéjsich sil, uréovanych fidicim systémem robotu (graf
3.5)?

3. Jak je zajisténo dodrzeni zvolené vzorkovaci periody, kdyZ probiha sitova komunikace po spolec¢né siti
Ethernet pomoci UDP protokolu?

4. Rekonstrukce vnéjsich sil, plisobicich na robota Fidicim systémem robota byla kontrolovana silovym
sensorem Sauter FC 500. Jak byla zajiSténa ¢asova synchronizace porovnavanych signal( se sensoru
Sauter a fidiciho systému robotu?

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném C - dobfe.

Datum: 18.6.2020 Ing. Pavel Steinbauer, Ph.D.
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