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Doplnéni hodnoceni, pripominky, dotazy:

Diplomové prace se zabyva metodami fizeni pohybu viceosych mechatronickych systémi a jejich aplikaci
na problém fizeni primyslového robotického manipuldtoru. Autor se musel sezndmit s velkym mnoZstvim
teoretickych metod pfi feseni dil&ich tiloh odvozeni kinematického a dynamického modelu, parametrické

identifikace a vlastniho navrhu regulace. T&zigte prace spotiva predevsim v detailni analyze a srovnani
pouzitych metod z hlediska robustnosti demonstrované na velkém mnoZstvi simulaénich experimenti.

Autor pracoval samostatné a poznatky ziskané ze studijnich material Gsp&sné aplikoval pii feseni
zadaného problému. Prace je na vysoké Grovni po obsahové i formalni strance.

Otézky:

1. Pouzité struktura dynamického modelu uvazuje soustavu dokonale tuhych téles v kinematickém fetézci.
Je moZné tento model modifikovat pro zachyceni pruZnosti ramen nebo kloubi manipulatoru ?

2.V ¢em je vyhoda pouziti budiciho signélu ve tvaru vaZené sumy harmonickych funkci pfi
identifikadnim experimentu ?
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