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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:

Prace je vénovana problému modelovani a fizeni paralelniho robotického manipulatoru typu T-bot.
Hlavnim vysledkem je odvozeni kinematického a dynamického modelu systému, ndvrh dvou strategii
fizeni a jejich ovéfeni simulaci 1 v ramci experimentli s redlnym strojem. Chvalim dosazené vysledky,
kterymi autor demonstruje schopnosti aplikace technik matematického modelovani, experimentalni
identifikace a regulace. Na druhou stranu jsem nebyl pfili§ spokojen s urovni samostatnosti a vedeni prace
vyzadovalo z mého pohledu nadstandardni mnozstvi casu v ramci konzultaci. Nutno ovSem podotknout, Ze
feSeny problém je z principu dynamiky systému vicerozmérny (2 vstupy 1 vystupy) a timto pfesahuje
ramec teorie systémul a fizeni standardné probirané v kurzech bakaldiského studia na KKY. Celkové
hodnotim praci jako velmi dobrou.

Dotazy
1. Diskutujte moznosti vylepSeni pfesnosti modelu dynamiky redlné soustavy ve svétle poznatkli
ziskanych pfi experimentech.
2. Jmenujte vyhody a nevyhody dvou jmenovanych strategii fizeni
(centralizované/decentralizovana).
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Hodnoceni: 2 - Velmi dobie
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