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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Student se ve své diplomové praci zabyva problematikou inverzni kinematiky sériovych manipulatort.
Nejprve jsou popsany zakladni struktury obecného manipulatoru a vysvétleny pojmy z robotiky. Dale jsou
prostudovany moznosti reprezentace polohy a nato€eni télesa v prostoru a dvé imluvy pro popis
kinematiky manipulator. Po seznameni se s problematikou piimé a inverzni kinematické ulohy se prace
jiz vénuje feseni uloh pro dvé specifické tiidy sériovych manipulatort se Sesti stupni volnosti. Jedna se o
manipulatory se tfemi transla¢nimi a tfemi rota¢nimi klouby v libovolném usporadani a manipulatory se
sférickym zapéstim. U obou piipadil jsou analyzovany moznosti feSeni inverzni kinematické tlohy.
Posledni ¢ast prace je vénovany popisu implementace navrzenych algoritmti pro feSeni pfimé a inverzni
kinematické ulohy pro uvazovane tiidy manipulatort.

Ackoliv je vysledek diplomové prace, tj. navrzené algoritmy, velice dobry, celkovy dojem z préce je jiz
méné uspokojivy. To je zapfic¢inéno obzvlast’ textovou podobou prace, ve které se Casto vyskytuji preklepy
a gramatické chyby. Souvéti pouzita v nékterych piipadech vzbuzuji dojem narychlo psaného textu, kde se
autor snazil do jednoho souvéti vmeéstnat pfili§ mnoho informaci. Z prace je znat znaénd inspirace z
prednasek predmétu ,,Uvod do robotiky a mechatronika® [1], ze které jsou asto pouZité obrazky, které ale
mnohdy obsahuji i informace nepotiebné pro dany pripad. Vhodné;jsi by bylo pouziti vlastnich ilustraci,
kde jsou zobrazeny pouze potiebné informace. Nepiehledné piisobi i priklady pouzité v praci. Casto u nich
chybi zadani piikladu, postup feSeni (pfiklad na pfifazeni Denavit-Hartenbergovych parametri) ¢i prehled
vysledki, a to zejména u piikladii s vicenasobnym fesenim. Reseni tloh inverzni kinematiky pro
uvazované tiidy sériovych manipulator(i je zna¢né chaotické, chybi souhrn pro feSeny piipad i podrobné;si
diskuze ohledné poctu feSeni.

Diplomovou praci doporucuji k obhajobé.

Dopliiujici otazky:

Pri popisu rotace télesa v prostoru uvadite dva zplsoby vyjadfeni, postupnou rotaci a rotaci kolem
fixovanych os. Popisté ty dva zplsoby (véetné rovnic) a porovnejte je. Je nékdy vhodnéj$i pouzit
konkrétni zptisob?

Na zacatku kapitoly ,.9.7.2 Stérické zapésti na pozici 2 a 3* fesite specialni pripad manipulatoru, pro
kterou existuje rovnice s jednou neznamou. Je tento pfipad manipulatoru néjak specialni i z hlediska
architektury? Nacrtnéte jeho schéma.

[1] Svejda, M., Piednasky k pfedmétu "Uvod do robotiky a mechatroniky". ZCU, 2012.
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