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Vlastni piinos

Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Autor BP predklada v ivodu vy&erpavajici reSersi lokomo¢&nich systémd, které jsou bézné k nalezeni

v ptirodé a jejich mechatronické prot&jSky, které slouzi jako pohybova ustroji kracejicich robotd.
Jednoduchy lokomogni sytém, ktery autor déle studuje je tzv. rimless whell. Byl vytvofen matematicky
model na zakladé matematicko fyzikalniho modelovani a ekvivalentni model v prostedi
Matlab/Simulink/SimMechanics. Piesto, ze samotny model kraceni je relativné jednoduchy (v praci je
kompletné odvozen), musel se autor vypofadat s fadou komplikaci, které s modelem kracejicich roboti
souvisi. Jedna se zejména o modelovani styku nohou kracejiciho robotu s podlozkou. Kladné hodnotim, Ze
autor v simulacich vyuZil moZnosti vypo&etniho centra. V zavéru prace je diskutovana shoda mezi
matematickym modelem a modelem vytvofenim v prostiedi SimMechanics.

Prace je napsana srozumitelné, nalezené vysledky odpovidaji predpokladiim. Celkové honotim praci jako
vybornou.

Otazky:

1. Na str. 18 formulujete Kutzbachovo kritérium pro obecny mechanismus v prostoru. Na nize uvedenych
ptikladech vypogitivate mobilitu jednotlivych planarnich mechanismi, vysledky vSak nekorespunduji se
vztahem kritéria. Formulujte Kutzbachovo kritérium pro mechanismy v roving.

2. Na str. 18 pfirovnavate: pieuréeny mechanismus (nepohyblivy) = staticky neur¢ita struktura. Staticky
neuréitou strukturou rozumim mechanismus, ktery neni staticky uréen (vykazuje n€jaké stupné volnosti,
tedy pohyb) ani v pfipadé uzam&eni viech aktivnich (fizenych) kloubi.

3.V textu diskutujete pohyb téZi§té v riiznych typech kracivého pohybu. Jaky ma pohyb tézisté dusledek

A

na pohyb stroje, pro¢ se na analyzu pohybu teZisté kladgglk velky diraz?

Splnéni bodl zadani X tiping [] ¢asteéné | [] nesplnéno
Doporuéeni prace k obhajobé X ano [Ine
Celkové hodnoceni prace X vyborné [[] velmi dobie [] dobie ] nevyhovél
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