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Predlozend prace se zabyva kinematikou symetrického planarniho paralelniho 5R manipulatoru, analyzou jeho
pracovniho prostoru a ndvrhem rozmér( jedné konkrétni realizace. Prace ma 55 stran, obsahuje 30 obrazk( a jedno
pfilozené DVD s elektronickou verzi prace a zdrojovymi kdédy pro SW Matlab, které byly vytvofeny a pouZity pfi
feSeni prace.

Uvodni kapitoly prace jsou vénovany sezndmeni s problematikou paralelnich kinematickych struktur a jejich
porovnani se strukturami sériovymi. Jsou zde popsané jejich vyhody i nevyhody a jsou predstaveny i nékteré
zakladni konstrukéni prvky. Dalsi kapitoly se vénuji kinematice paralelnich struktur a metoddm feSeni dopfedné a
inverzni kinematické uUlohy se zamérenim na symetricky plandrni 5R mechanismus. Je provedena pomérné
podrobna analyza dosaZitelného pracovniho prostoru a singularnich poloh sohledem na rdzné konfigurace
mechanismu. Je také popsan vypocet tzv. ,Global condition indexu” (odpovida Castéji pouzivanému terminu
dexterita nebo manipulovatelnost), jako kritéria pro optimalizaci rozmérd mechanismu. Nasledné jsou navrieny
rozmeéry mechanismu pro pokryti pracovniho prostoru o velikosti formatu A5. Simulaéni model tohoto mechanismu
je nasledné vytvoren v prostfedi SW Matlab v nadstavbé Simscape.

Téma prace hodnotim jako stfedné narocné. Autor Cerpal z pomérné velkého mnozstvi prevazné cizojazycnych
zdroji a dokazal ziskané informace aplikovat na fesenou ulohu. Na druhou stranu tato kombinace informaci
z nékolika odbornych ¢lanka, vétsSinou nad rdmec obsahu standardniho bakalafského studia, vede obcas az k jisté
nevyvaZenosti. Zajimava je napfiklad podrobnd obecna kinematicka analyza formulovana do podoby bezrozmérné
Ulohy. Na druhou stranu samotnému simula¢nimu modelu a simulacim jsou vénovany dohromady jen dvé strany.
Podobné uloha optimalizace je zjednodusena na pouze jednorozmérny problém.

Usporadani prace je prehledné, pfistup k reSeni je systematicky, jednotlivé kroky jsou logicky sefazeny. Rovnice a
obrazky jsou cislované, citace pouzitych zdrojii je standardni. Prace je psand srozumitelné, i kdyz se autor
nevyvaroval n&kterych preklepd a drobnych chyb, napF. v rovnici (4.2) — chybné znaménko, v definici J~* v rovnici
(4.6) opacné poradi matic, symbol 8, v podmince pro Bimin Na strané 38, ¢esky ekvivalent pro termin , dexterity”
je ,manipulovatelnost” nikoliv ,,obratnost” apod. Tyto drobné chyby ale nemaji vétsi vliv na srozumitelnost textu.

Rad bych, aby se autor v pribéhu obhajoby vyjadril k nasledujicim otazkam:

1) V kapitole 3.2.1 se objevuje termin "duty pohon", mizZete upfesnit, co je tim mysleno?

2) Proc¢ byly do vypoctu pfidany podminky pro B1min, Bamin, Bamin? Jak byly tyto hodnoty voleny?

3) UmozZnuje popsany postup rozsifit optimalizaci o vyhodnoceni poméru mezi pracovnim a zastavbovym
prostorem?
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Zavérem konstatuji, Ze predloZzenad prace pana Lukase Pilného dle mého nazoru splnila vytycené cile, doporucuiji ji k

obhajobé a s prihlédnutim kvyse uvedenym pfipominkam ji navrhuji po zodpovézeni otdzek hodnoceni
klasifikanim stupném:

,,B —velmi dobre”.

V Praze dne 12. ¢ervna 2021

Ing. Petr Benes, Ph.D.
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