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Predlozena diplomova prace pana Bc. Martina Jilka 0 rozsahu 63 stran se zabyva
problematikou zlepSeni manipulovatelnosti mechanismi s redundantnimi stupni volnosti
s cilovou aplikaci na robotické tensegritické mechanismy. Prace je dobfe strukturovana,
za¢ina ivodem a formulaci cilii. Soucasti prace je v kapitole 3 pomérné stru¢na reserse stavu
problematiky tensegritickych struktur. Vzhledem k dal§imu pouziti jsou dale v kapitolach 4 a
5 rekapitulovany zakladni skute¢nosti ohledné neuronovych siti a fuzzy logiky. Podrobné je
zde popsan identifika¢ni algoritmus LOLIMOT (Local Linear Model Tree), ktery byl autorem
implementovan v prostiedi MATLAB. Kapitola 6 pojednava o manipulovatelnosti (dexterité),
jako jedné z kli¢ovych vlastnosti mechanismu s vice stupni volnosti. Dale je pak v kapitole 7 na
jednoduchém pétikloubovém mechanismu aplikovan a vyhodnocen navrzeny postup zlepSeni
manipulovatelnosti redundantnich mechanismti v definovaném pracovnim prostoru vcetné
pouziti neuro-fuzzy algoritmli. Autorovi se zde podafilo dosdhnout vyrazného zlepSeni této
vlastnosti. Nasledné je tento proces zlepSeni manipulovatelnosti pouzit Vv kapitole 8 pro
rovinny tensegriticky mechanismus se tfemi sériové usporadanymi konstrukénimi stupni.

Hodnoceni tématu diplomové prace

Téma diplomové prace je aktualni a ptispiva k jednomu z vyzkumnych témat Skoliciho
pracovisté, a to vyvoji budoucich mechatronickych struktur robotického typu zalozenych na
tensegritach. Tyto struktury jsou typicky redundantni v poctu stupiiti volnosti, coZz umoziuje
doplnit zékladni pozadavek ovladani pohybu vykonného Elenu dal$imi kritérii. Nabizi se
pozadavky optimalizace dulezitych vlastnosti v pracovnim prostoru, jako jsou efektivni
tuhost, prvni vlastni frekvence a pravé manipulovatelnost. Metodicky Vv oblasti pouZiti neuro-
fuzzy modelt pro optimalizaci kinematickych vlastnosti mechanismi prace piimo navazuje
na disertacni praci Dr. Skopce. Optimalizace pohybu je pak zkouSena na tensegrité z
diplomové prace Ing. Balona. Téma diplomové prace po vSech strankach spada do aplikované
mechaniky a mechatroniky a po dal$im zdokonaleni a rozpracovani ma potencial byt
zékladem planovéani pohybu novych mechanismii. Ma 1 potencidl byt zdkladem kvalitni
publikace v oblasti teorie mechanismu.

Pristup autora k zadani a dosaZené vysledky

Kolega Martin Jilek pfiistoupil k feSeni ptedloZzené problematiky pomérné samostatné.
Jeho prace je dobie strukturovana a ve vétSing textu fadné zdokumentovana. Umoziuje tak
navazani dal$im nasledovnikiim. Jistou slabinou je ovsem az pfilis velky prostor vénovany
rekapitulaci a rozboru neuro-fuzzy postupti oproti mensimu prostoru vénovanému
optimalizovanym mechanismiim a zejména pak zkoumané rovinné tensegrité sériového
charakteru. Bylo by uZitecné prozkoumat Vramci prace alespoil jeden dalsi typ
tensegritického mechanismu.



Otazky pro zodpovézeni v pribéhu obhajoby

Piedlozena diplomova prace je ha pomérné dobré trovni, nékteré body by ov§em bylo
dobré detailngji rozvést. Rad bych, aby se student v prub&éhu obhajoby vyjadril k nasledujicim
otazkam.

1) Rovinny tensegriticky mechanismus je uvazovan jako alternativa sériového robotu se 3
stupni volnosti. Pro¢ nebylo v rdmci pracovniho prostoru uvazovéano také natoceni koncového
pracovniho télesa ? Na zakladé ceho byl zvolen testovaci pracovni prostor pro vybrany bod ?

2) Bylo by zajimavé v ramci prezentace DP pii obhajob¢ ukazat-vykreslit tvar tensegrity
po optimalizaci manipulovatelnosti. Stacilo by naptiklad v 9 bodech obdélného pracovniho
prostoru. Tedy ve vrcholech, ve stifedu obdélniku a ve stfedech okrajti obdélniku.

Zavér

Zavérem konstatuji, ze predlozend diplomova prace pana Bc. Martina Jilka celkové
splnila vyt¢ené cile a naroky kladené na diplomovou praci v programu ,,Aplikované védy ve
strojnim inzenyrstvi®, doporucuji ji K obhajobé a navrhuji jeji hodnoceni klasifikatnim
stupném ,,B — velmi dobre®.
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