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Doplnéni hodnoceni, piipominky, dotazy:

PredloZena diplomova prace se vénuje problematice kinematické kalibrace 3 DoF manipulatoru se tiemi
rota¢nimi klouby, ktery je umistén na 1DoF linearnim pojezdu. Cilem prace bylo nalezeni domovskych
poloh kloubti manipulatoru na zakladé externich méfeni lankovymi senzory pfipevnénymi na koncovy
efektor jako potencialni jednoducha metoda kalibrace v pripadé robott nevybavenych absolutnimi
enkodery. V praci jsou diskutovany kalibraéni metody s pouzitim jednoho a dvou lankovych senzort a
nasledného zpracovani ziskanych dat (fe$eni inverzni kinematické alohy a interpretace vysledki
kalibrace). Diplomant prokazal, ze je schopen problém analyzovat a nalézt jeho feseni véetné odzkouseni
na realném prototypu robotu. Na druhou stranu by piedlozené praci jisté vyrazné pomohlo, kdyby byla
konfrontovana s nékterymi znamymi pristupy kinematické kalibrace. Nékteré preloZené pristupy vychazeji
predevsim z prvotnich intuici autora bez hlubsiho teoretického rozboru, napt. citlivostni analyza
dosazenych vysledki, vyuziti redundantnich méfeni pro zvyseni spolehlivosti a presnosti ziskanych
vysledki atd. Po formalni strance je prace psana bez zjevnych chyb, avsak volngjsi formou, ktera

v mnohych formulacich neodpovidé technickému textu, napr. mnohé podstatné ¢asti algoritmi jsou
popsany pouze slovné a nestrukturované. Pfes uvedené vyhrady k predlozené praci vsak hodnotim kladné
autortiv aktivni pfistup k fesenému problému. Praci hodnotim Jako velmi dobrou a doporuéuji k obhajobé.

Otazky:

1) Jak jste uvedl, pro méfici zafizeni primo na robotovi nelze kalibrovat 1. osu - ma tedy predlozeny
zpusob néjakou vyhodu?

2) Pro odstranéni problému s relativnim méienim lankovych senzori pouzivate pohyb linearniho pojezdu
(ten ovSem na RRR robotu nebude obecné k dispozici) - jak budete v takovém piipadé problém fesit?

3) Algoritmus kalibrace ma byt prioritné uréen k rychlému nastaveni domovskych poloh kloubi
manipulatoru po zapnuti napajen - lze predlozeny ptistup rozumné automatizovat?
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