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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:
Bakalaiska prace Jonase Somory se zabyva navadénim priimyslového robotu s dodatecnym stupném
volnosti ve formé linearniho pojezdu v tllohach povrchové upravy. V textu prace je nejprve popsan pouZzity
matematicky aparat z oblasti modelovani robott a také algoritmus vyhledavani cesty v dvourozmérném
prostiedi se statickymi piekazkami. Nasledné jsou predstaveny pouzité programovaci prostiedky Pythonu,
které byly zvoleny c¢éastetné i s ohledem na nami vyvijeny systém navadéni robotli na zakladé¢ 3D
skenovani, jehoz soucasti by se vysledky této prace mohly v budoucnu stat. V dalsi Casti prace je jiz
predstaven navrzeny algoritmus obchazeni singularit robotu s vyuzitim pohybu linearniho pojezdu, ktery je
simulacné ovéfen na nékolika zadanych procesnich trajektoriich.Student GspéSné aplikoval predstavené
metody pro navrzeni algoritmu generovani (dle zvoleného kritéria) optimalni trajektorie linedrniho pojezdu
robotu na zakladé vstupni trajektorie koncového efektoru robotu. Navrzeny algoritmus rovnéz
implementoval do jednoduchého grafického uzivatelského rozhrani, jehoz vystupem je kromé souboru
pouzitelného pro fizeni realného robotického systému také grafickd simulace pro interaktivni ovéteni
proveditelnosti navrzené trajektorie.Bakalarska prace pies jisté stylistické a faktické nedokonalosti
poskytuje piehledny souhrn dané problematiky a nabizi uzitetné feSeni problému navadéni robotu
s linearnim pojezdem v uloze povrchové Upravy vétsich objekti.Bakalafskou praci doporucuji k obhajobé.

SpInéni bodt zadani

uplné

Doporuceni k obhajobé
ANO

Hodnoceni: 2 - Velmi dobie
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