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Doplnéni hodnoceni. pripominky. dotazy:

Cilem DP je navrh, realizace a ovéreni kalibrace profilového snimace, htery je uchycen jako jeden

z nastrojt promyslového robota urceného pro Glohu seam tracking. Student nejprve popisuje matematicky
aparét pro reprezenataci polohy véetné nato¢eni v soufadnicovych systémech, jejich vzajemne
transformace a také pfimy a inverzni geometricky model robota. V dals{ &asti DP jsou popsany vybrané
metody pro kalibraci nastroje spolu s technikou ziskani potrebnych dat na zakiad¢ snimani specifického
kalibra¢niho objekiu. Nasledné student simuluje postup kalibrace pro ovéfeni kalibratnich metod za
pfitomnosti 3umu. V posledni Casti je zdokumentovana prakticka realizace Kalibrace na svarovacim
pracovisti.

Student Gspéing aplikoval piedstavené kalibraéni metody pro profilovy snimaé. Pomoci simulace ur€il
vliv Sumu méfeni pro ziskani potrebnych dat ke kalibraci béhem snimani kalibragniho objektu.

V praktické casti nakonec prezentoval znaéné zlepseni navrzeného algoritmu oproti ruéni Kalibraci
snimaée na skenovaném objektu.

Diplomovou praci doporucuji k obhajobé.
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