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Doplnéni hodnoceni, pripominky, dotazy:

Hlavnim cilem studentovi diplomové prace bylo navrhnout metodu, pomoci které bude mozné provést
kinematickou kalibraci sériového manipulatoru se tfemi stupni volnosti s danou architekturou, tj. metodu,
podle které bude mozné urcit realnou polohu manipulatoru v prostoru.

Piipravné kapitoly jsou pojaté velice stru¢né a vzbuzuji dojem, Ze teoretické piipravé na danou
problematiku nebyl vénovan dostatek ¢asu. Zcela schazi jakakoliv zminka o soucasném stavu reSené
problematiky. VSechny metody jsou popsany pouze slovné, a tudiz je popis znaéné nepiehledny, navic
schazi jakékoliv matematické podlozeni navrhovanych metod kalibrace. Pro popis jednotlivych metod by
bylo vhodné vyuzit napf. bodového souhrnu algoritmu, nebo zapis ve formé stavového diagramu.

Cela prace je po obsahové strance psana ne zcela srozumitelnou formou. Pfilis velky diraz je kladen na
vysvétlovani postupli pomoci obrazkii. Tyto obrazky ovSem ve vétsiné piipadii svym zpracovanim
neodpovidaji arovni diplomové prace. To samé plati i pro nékteré tabulky. Velkym zklamanim je kapitola
vénovana modelu v prostfedi Matlab/SimMechanics. Z textu vyplyva, Ze toto prostiedi bylo pouzito pouze
pro ucel vizualizace jednotlivych krokii metod kalibrace. Jakékoliv vysvétleni postupu a zpiisobu testovani
metod na simulacnim modelu chybi, stejné tak souhrn vysledku testovani.

Priblizné tfetinu obsahu prace student vénoval popisu moznych metod kalibrace pomoci jednoho méiiciho
zafizeni a kratce pak pomoci dvou méficich zafizeni. V druhé poloving prace se student vénuje popisu
realného zafizeni, na kterém byla vyzkouSena kalibra¢ni metoda a také kalibraéni metodé samotné, ktera
byla nakonec pouzita na realném manipulatoru, a to jak teoreticky, tak prakticky. Z prezentovanych
vysledki vyplyva, ze pomoci zvolené metody Ize provést kinematickou kalibraci konkrétniho
manipulatoru.

Jazykova a obzvlast’ graficka Gprava prace vykazuje zna¢né nedostatky, stejné jako zptisob zpracovani
metod a vyhodnoceni vysledka.

Diplomovou praci doporucuji k obhajobé.
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Dopliiujici otazky:
Jaké vyhody by pfineslo pouziti tietiho senzoru? Zvysila by se tim pfesnost Vami navrzené metody?

Jak zmifiujete v diplomové praci, pouziti lankového senzoru v praxi sebou pfinasi nékteré problémy. Jaké
dalsi zatizeni se tedy pro kalibraci robotii pouzivaji. Co musi vSechna kalibraéni zafizeni splnovat, aby
byla pro kalibraci pouzitelna?
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