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1 | Jazykové a grafick4 tprava X ] O

2 | Samostatnost zpracovani tématu DP X | ]

3 | Vhodnost pouZitych metod X ] J

4 | Zplisob zpracovéni a vyhodnoceni [l X O

5 | Spravnost ziskanych vysledka X O OJ

6 | Vlastni pfinos O ]

7 ] O L

Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Diplomant fesil ve své diplomové praci (DP) optimalizaci re4lné linky na vyrobu pantu, ktera sestava ze tif
primyslovych manipulatord, které obsluhujici n&kolik pracovnich stanic na lince kompletujici vyrobek.

Vzhledem ke sloZitosti vyrobni linky nebylo moZné v DP feSit optimalizaci celého vyrobniho cyklu Tinky,
a proto bylo studentovi zadano, aby po analyze stivaiiciho staw inl bral jeden—ze tfima Atortra
tohoto manipulétoru proved! &asovou optimalizaci trajektorie pohybu.
Diplomant zvolil manipulétor, ktery je umistény na line4rnim pojezdu a spolu s timto pojezdem ma
manipulator sedm stupiiti volnosti. Této redundance manipulatoru a faktu, Ze pohyb linearniho pojezdu je
fizen externé, student vyuZiva pro optimalizaci pohybu a navrhuje novou trajektorii pro manipulator, ve
které se snaZi pln& vyuzit potencial externi 0sy. :
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Aby mohl diplomant novou trajektorii pro manipuldtor navrhnout, musel nejprve odvodit relativng sloZity
pHimy a inverzni geometricky a kinematicky model manipulétoru a nisledné se seznimit s ilohou navrhu
optimalni trajektorie pro redundantni manipulatory.

Mensi vytku bych mél k textovému zpracovani DP. Zejména st€Zejnimu bodu préce, tedy ndvrhu
optimélni trajektorie, mohl student vénovat vétsi prostor. Ctenaf pak miiZe nabyt dojmu, ¥e DP je
zaméfend spiSe na teorii, akoliv opak je pravdou.

Autor DP odvedl mnoho préce pfi feSeni zadané problematiky a viechny body zadani splnil, coZ dokazuje
i diplomantem navrZen4 trajektorie pro manipulator, ktera ptina3i ¢asovou usporu pohybu 12% oproti
puivodni realizaci.

Doplitujici otazka:
Bylo by moZné pfi soudasném stavu linky implementovat algoritmus navrzeny v DP? Jak by se fesila
synchronizace externf osy s manipul4torem?

Splnéni bodid zadani X Uplné (] &astecns ] nesplnéno
Doporu&eni price k obhajobé Xano |[Jne
Celkové hodnoceni price X vyborné |[] velmi dob¥e (] dobie (] nevyhovél
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