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Nizev bakalaiské prace: Navrh trekovaciho systému pro intuitivni uéeni robot
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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Naplni BP je vyzkum moznosti vedouci na navrh trekovaciho zafizeni pohybu nastroje ovladaného
Clovékem (napf. operdtorem vyroby). Soudasné technické moZnosti pro trekovaci zatizeni jsou
sumarizovany v tivodu prace v ramci piedlozené relerse, z niz vyplyva, Ze drtiva &ast feseni je zaloZena na
optickém principu (trackery vyuZzivajici viditelné spektrum, IR, laser, atd.) a na vyuziti kamerovych
systémi. Vzhledem k vysoké cené a obtizné pouZitelnosti takovych zatizeni v pramyslovych aplikacich je
v BP predstaven vlastni koncept trekovaciho zafizeni zaloZeny na principu planarniho lanového robotu.
Nastroj se 3 tupni volnosti v roviné (posun XY a rotace okolo Z) je uchycen na trojici nezavislych lan
ovladanych tfemi kladkami, jejichz polohy jsou méfitelné. V ramci prace byly odvozeny algoritmy pro
vypocet kinematiky (ve smyslu odhadu polohy a orientace néstroje z méfenych poloh kladek). Hlavnim
piinos prace vidim v realizaci modelu celého systému v prostiedi Matlab — Simulink/SimMechanics a
ovéfeni jeho funk&nosti. Na druhou stranu jsou nékteré kinematické vypoéty realizovany numerickymi
iteratnimi metodami (Casto v podstaté metodami piimého prohledavani stavového prostoru v kombinaci
s fadou zjednodusenich a heuristik). Piesto, Ze cilové algoritmy mohou byt pouzitelné v realném Fidicim
systému, domnivam se, Ze ilohu lze fesit analyticky.

Souhrnné praci hodnotim jako primérnou s vyslednym hodnocenim ,,velmi dobie“ a doporuéuji ji
k obhajobé&. Déle prikladam vybrané vécné poznamky a dopliiujici otazky.
Poznamky:

e 'V kapitole 5 by bylo dobré pro lep31 orientaci v problému zakétovat dil¢i veli¢iny (L, A, r, S, atd.)
do obrazku &. 7.

® Vrovnice (6) definujici podminku nalezeni polohy XY nastroje z méfeni dvojice kladek je pouzit
symbol ,,rovna se piiblizné*. Jaky je diivod této aproximace?

e Vrovnicich (15, 16) mi pfijde néjaky problém s velikosti znak®, indexy (stiedy kladek versus
body praniki kruznic, atd.).

e Vkapitole 6.1. (Chyby na rotaénich senzorech) mi neni jasnd interpretace grafu na obrazku 15.
Predpokladal bych, Ze pokud maji senzory deklarovanou chybu +- 0.1deg, tak na pracovnim
prostoru (rovina XY s uvazovanim konstantni orientace néstroje) se bude chyba méieni ménit v
jednotkach [mm].

eV kapitole 6.2. analyzujete vliv poruch na lana trekovaciho zaiizeni — zde se mluvi o néjaké




SOUHL ASi Zi’P;d;‘F:eikfi 1.1‘*-1);)v’er:it: v F;lzni
4 -Tte eflinoranych v
S ORIGINALEM koiad 'f\h ‘

extrapolaci prohledavaného prostoru, mtizete blize specifikovat?

Dopliiujici otazky:

° Modely v SimMechanicsu vyuziv4 bloky z blocksetu ,,Belt and Cables“, miizete shrnout
vyhody jeho pouziti?

° Zmodelu je patrné, Ze jste ulohu dekomponoval na dva nezavislé celky: 1) Nalezeni feseni
polohy XY néstroje; 2) Nasledny vypo&et orientace nastroje. Jaké toto prinasi vyhody? Lze
problém fesit takto obecné (napf. s jinym pripojenim lan k nastroji)?

e Jaky je vztah trekovaciho zafizeni s planarnim robotem popisovanym v kapitole 7?
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