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Doplnéni hodnoceni, ptipominky, dotazy:

Autor se ve své praci zabyvé problémem optimalizace kinematickych parametr robotickych
manipulatord. V Gvodu prace je nabidnut struny Givod do této problematiky, konkrétné do optimalizace
prenosu sil (momenti) piipadné rychlosti z aktuatorti na koncovy efektor manipulatoru. V této &asti jsou
také predstaveny kriteridlni funkce zminénych uloh vedouci na optimalizaci singularnich &isel
kinematického jakobianu. Dale se autor vénuje pojmiim jako je pfima/inverzni kinematicka/dynamicka
tloha, které jsou v oblasti analyzy i syntézy robotickych manipulatora kliové. V textu jsou také stru¢né
popsany nékteré numerické metody pro feSeni optimalizace s vazbovymi podminkami i bez nich.

impiementovanych v optimalizaénim toolboxu Matlabu pro tilohu optimalizace kinematickych parametri
planarniho robotu se tfemi stupni volnosti ve smyslu optimalniho poméru silovych momenta pisobicich
na klouby manipulatoru a sily vyvinuté koncovym efektorem. Pouzité metody jsou na zavér porovnany

z hlediska vypocetni naro¢nosti a kvality feSeni vyhodnocené danou kriterialni funkei.

Body zadani byly splnény, n€které z nich vSak v praci nebyly diikladné zdokumentovany. Text je hiife
struktruovany a v nékterych ¢astech neuceleny. Dopliiujici obrazky ¢asto nejsou okomentovéany ani fadng
popsany a postradaji vypovidajici hodnotu. '

Dotazy: 1. Ackoliv v praci rozumné odiivodiiujete vyuziti pifimého prohledavani a heuristickych metod
tim, ze dana kriterialni funkce bude pravdépodobné nehladka ¢i dokonce nespojita, vzhledem k malé
dimenzi problému by dle mého ndzoru stalo za to, alespoil pro porovnani, vyzkouset i standardni
gradientni metody (s vyuZitim konecéné diference pro vypocet derivaci a klidné spusténé z vice
pocatecnich bodi). ZkousSel jste néjakou takovou metodu pouzit? Pokud ano, jaké jste dostal vysledky?
2.V praci zmitiujete pfimou i inverzni kinematickou tlohu, ale chybi jejich odvozeni. Inverzni

kinematicky model navic nema obecné analytické reseni. Zajimalo by mé, jak jste pii tvorbé tohoto
modelu postupoval ve vaSem konkrétnim pripadé planarniho robotu se tiemi stupni volnosti?
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