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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Bakalarska prace se zabyva problematikou pruzného programovani kolaborativnich robott v Gilohach
vyzadujicich opakované provadéni pohybovych sekvenci v relativnim souradném systému, ktery méni
svoji translaci a orientaci vii¢i robotu. Cilem bylo navrhnout softwarové rozhrani pro nadfazené fizeni
robotu Universal robots UR3 pres komunikaci Modbus.

Autor se musel seznamit s technikami programovani robotickych manipulatorii véetné detailt aplikaéniho
softwaru firmy Universal robots, metodami pro obecnou reprezentaci pozice a orientace v prostoru,
sériovou komunikaci Modbus a systémem REXYGEN vyuzitym pro nadiazené fizeni robotu. Pfi
zpracovani zadaného ukolu postupoval samostatné, ziskané znalosti dokazal uspé&$né aplikovat na realném
zafizeni a splnit zadani ve vSech bodech. Rovnéz po jazykové a grafické strance je prace na vysoké
Grovni.

Dotazy:

1. V praci zmiilujete rizné soutadné systémy pouzivané v robotice (kloubové, svétové, nastroje, obrobku).
Vysvétlete jejich pouziti pro planovani a fizeni pohybu robotu.

2. Naznacte pouziti navrzeného systému v praktickych aplikacich vyzadujicich praci s proménnou pozici a
orientaci obrobku.
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