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SOUHLASI HODNOCENi BAKALARSKE PRACE
S ORIGINALEM
Oponent BP
Jméno bakalare: Vojtéch Safranek Garantujici katedra: KKY

Nazev bakaldrské prace: Navrh trekovaciho systému pro intuitivni udeni robotii

Predmét hodnoceni Nadprimérné |Primérné |Podprimérné

1 |Jazykova a graficka uprava

2 | Formalni a obsahova stranka prace

3 | Vhodnost pouZitych metod

Zptsob zpracovani a vyhodnoceni

Spravnost ziskanych vysledk

OX O Od4a|d
010X X (X (X |
OOoOooOox

4
5

6 | Vlastni piinos
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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

V préci je navrzen systém pro sledovéani polohy nastroje v mistnosti. Na zagatku je predloZena reserse
komeréné vyuzivanych systémii zaloZenych na inercilnim, optickém a laserovém principu. Néasledné je
piedstaveno feSeni na mechanickém principu, kdy je méteni provadéno ve 2D prostoru pomoci
mechanismu se tfemi kladkami, civkami a zdvésnymi lany. Pomoci tohoto systému je méieno horizontalni
a vertikalni umisténi nastroje a jeho néklon. Model systému byl vytvoien a testovan v prostiedi Matlab -
Simulink - Simscape Multibody.

Meéreni je vybaveno metodou pro kompenzaci kratkodobych chyb. Tato metoda je v3ak v préaci popsana
jen stru¢né a uvital bych jeji detailngjsi piedstaveni vzhledem k tomu, Ze diskuze offline moZnosti
vyhodnocovéni/rekonstrukce dat jsou jednim z bodfi zadéni. Z mého pohledu je tedy tento bod zadani
vyfeSen hiife. V préci je také zanedban zvétSujici se primér civek s mnoZstvim namotaného lana, ktery dle
mého nézoru hraje pii méfeni polohy vyznamnou roli. Posledni poznamku mam k Jjazykové a grafické
Uprave, které by si zaslouZily vylep3eni zejména dopln&nim nadpisti k n&kterym obrazktim, kontrolou zda
obrazek nazakryva ¢ast textu jako je tomu u obrdzku 13 a opravou preklepti.

Prace predstavuje veelku originalni pfistup k trekovani pozice pfedmétu ve 2D prostoru. Do budoucna by
mohla byt rozsifena na t¥frozmérny prostor. Pro praktické pouZiti bude zasadni navreni fizeni navijeni
civek tak, aby nekladly pfi manipulaci s nastrojem pfili velky odpor. Celkové praci hodnotim jako velmi
dobrou a doporuéuji ji k obhajobg.

Otazky: .

- Kolik by bylo nutné doplnit systémi civka - kladka - lano pro méfeni polohy v 3D prostoru?

- Zlepsila by se piesnost méfeni umisténim jednotlivych kladek déle od sebe?

- Opravdu miize chyba senzoru natogeni civky v rozmezi = 0.1° pii priméru civky 10 cm zptsobit chybu
méfeni az 5 cm, jak je uvedeno na obrazku 15?
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