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Vlastni piinos

Doplnéni hodnoceni, piipominky, dotazy:

Bakalarska prace je vénovana tuloze optimalizace kinematickych parametrti manipulatoru na zékladé
vyuziti heuristickych metod optimalizace. V ramci prace byl realizovan simulaéni model robotu
(kinematika + dynamika) a navrzena kriteridlni funkce v podobé minimalizace momentd aktuator(i
manipulatoru. Prvni ¢ast prace je reSerSe stavajicich moznosti parametrické optimalizace, bohuzel jejimi
podklady je jen jediny zdroj (cela BP prace obsahuje pouze jednu citaci) a nékteré popisy metod jsou
relativné vagni bez alespoil ramcovych technickych popisi. Ve druhé ¢asti prace je vytvoren virtualni
simulaéni model robotu. Z piedlozené dokumentace v§ak neni ziejmé, jako mérou se student zapojil do
implementace (v dil¢ich feSenych ilohach je pouze struéné odkazovano na vySe uvedeny zdroj). Testovani
vybranych heuristickych metod bylo provedeno na zékladé jejich implementaci v Global Optimization
Toolbox v Matlabu. V praci jsou uvedeny vysledky a shrnuti vlastnosti jednotlivych metod véetné
porovnani s metodou prohledavani stavového prostoru hrubou silou.

Presto, Ze prace obsahuje radu nejasnosti a fada technickych popisti feSeni je velmi stru¢nd, s ohledem na
aktivni pristup studenta k feSeni BP hodnotim praci velmi dobfe.

Poznémky:

e Str. 8: Prepocty IGM, DGM jsou vétSinou uvazovany jen jako polohové zavislosti (nikoliv
piepoéty rychlosti/zrychleni)

e Str. 11: ,,Pfipustna mnoZzina navrhovych parametri: Pripustnd mnoZzina vSech ramen® — co
to znamena? -

e Str. 15: Vektor kloubovych rychlosti by mél byt psan tucné.

e Str. 20: Co znamena pojem klouby ,,planarniho typu*?

e Str. 35. Na Obr. 5.1. neni nic vidét diky nevhodnému zoomu y-osy, nikde nejsou vysvétleny
popisy grafii genetického algoritmu, podobné na Obr. 5.3.

e Str.43: ... vysledky se liSily 0 0.003 — co je to za miru?

Doplitujici otazky:
e Str. 15: Pouzivate pojem ,,indukované maticové normy®, co obecné tento pojem znamena
pro soustavu linedrnich rovnic v podobé A*x = b?
e  Str. 20: Jakym algoritmem byla generovana trajektorie pohybu?
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e Str. 23: Jaké jsou dynamické parametry robotu odkazované v Obr. 3.3

e  Str. 25: Jakym zplisobem jsou generovany penalizaéni funkce? _

e Str. 26: Kapitola ,,5.4 Vyhody/nevyhody standardnich pfistupti* je zavadéjici, nejedna se
spiSe o vyhody/nevyhody metody penalizaci za i€elem zavedeni omezeni optimalizaéni
ulohy?
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