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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi
Zadani narocné;si
Hodnoceni ndro¢nosti zaddni zavérecné prdce.
Prace se zabyva automatizaci malosériového lakovani tvarové komplikovanych struktur, pro které je velmi obtizné vytvofit
lakovaci trajektorii automaticky. Je studovan novy pfistup, ktery ma zachytit postup — znalosti zkuseného lakyrnika a
transformovat jej do programu lakovaciho robota. Pro tuto Ulohu jsou zevrubné prostudovany a otestovany rizné metody
zaznamu pohybu lakyrnika. Toto robotické pracovisté je analyzovano a navrZeno. Zadani navazuje na vyzkumné aktivity
Skoliciho pracovisté. Je nutné zvladnout celou fadu teoretickych i praktickych — laboratornich nastroja, podstatné
rozsirujici znalosti z kurz( zakladniho studia.

Splnéni zadani splnéno

Zadani je zcela spinéno.

Zvoleny postup feseni vynikajici

Popsany postup reSeni problému je logicky. Nejprve jsou prostudovany a popsany kontext problému a pouZivané metody
automatického lakovani, aby byl formulovan pfistup vlastni, zaloZzeny na zaznamu pohybu zkuseného lakyrnika, kdy je
nutné zaznamenat 6, resp. 5 soufadnic pohybu lakovaci trysky. Autorka vytipovala fadu dostupnych senzor( pro méreni
pohybu trysky a provedla zevrubné experimenty pro ovéreni vhodnosti senzor( z hlediska pfesnosti méreni polohy.
Vybrany senzor pak poutzila pfi ndvrhu softwarového reseni pro planovani trajektorie robota a jeho fizeni. Je provedena
pecliva softwarova analyza a ndvrh prvotni verze komplexniho software, ktery integruje radu softwarovych nastroja.

Odborna uroven A - vyborné

Odborné je prace na vysoké Urovni. PouZité postupy a nastroje jsou peclivé popsany, zdGvodnény a vysledky
zdokumentovany. Hodnoceni vysledkd experiment( je prevazné slovni, bylo by vhodné uvadét i kvantifikované vysledky,
pripadné statistickd zpracovani méreni.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace B - velmi dobfe

Prace je napsana v anglickém jazyce, obsahuje jen drobné jazykové chyby. PouZiti ich-formy nepovaZuiji za stastné, ale
nebrani porozuméni. Lehce matouci je umisténi viech grafickych vystupl do prilohy, coZ i pres peclivé odkazovani stézuje
Cteni textu. Graficky je prace perfektni. Text srozumitelné objasniuje provedené prace a jeji vysledky.

Vybér zdrojti, korektnost citaci A - vyborné

Rozsah resersni ¢asti je Uctyhodny, vysledky reserse jsou pfi resSeni problému vhodné pouzity v praci i spravné citovany.
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I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Posluchacka se seznamila s problematikou automatizace lakovani. Navrhla vlastni postup zaloZeny na imitaci
pohybu zkuseného lakyrnika robotem. V praci vyuZila a integrovala fadu teoretickych konceptu a softwarovych
nastroju. Ocenuiji, Ze je prace dotaZena aZz do podrobné softwarové analyzy a prototypové implementace a
zaroven zaloZena na experimentalnim ovéreni vlastnosti vybranych senzord.

PFi obhajobé bych rad prodiskutoval nasledujici otazky:
1. Jak byly stanoveny poZadované parametry senzorl pro sejmuti pohybu lakyrnika (max. zrychleni,
rychlosti)?
2. V kapitole 6.1 se piSe, Ze poloha lakovaného objektu v globalnim soufadnicovém systému je znama. Jak
bude urdovana a s jakou presnosti pocitate?
3. UmozZnuji pouZité postupy a softwarové nastroje pfidani dalSich stupnd volnosti pracovisté, napriklad
rotaéni stll pro upevnéni vyrobku nebo pojezdu robota?

PredloZeny text zcela spliiuje naroky na tuto kvalifikacni praci, hodnotim ji klasifikacnim stupném A - vyborné.

Datum: 22.8.2020 Ing. Pavel Steinbauer, Ph.D.
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