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Doplnéni hodnocenti, pfipominky, dotazy:

Piedlozena DP se zabyva problematikou identifikace dynamickych parametri manipulatori a naslednym
¥zenim centralizovanymi i necentralizovanymi metodami. V prvni &asti prace autor peclivé rozebira
tvorbu dynamického identifikaéniho modelu (linedrniho vzhledem k parametram). UvaZzovany jsou i
praktické problémy pii vypoctu derivaci méFené polohy z kloubti manipulatoru, kter¢ jsou nutné pro
sestaveni identifikaéniho modelu (jsou uvedeny metody jako pouZiti derivaénich filtr, derivace ve
frekvenénim spektru, identifikace Fourierovych koeficienti-pro periodické odezvy). V navazujici Casti
préce jsou shrnuty a odzkoudeny nékteré zakladni algoritmy fizeni mnipulatord, a to od nejjednodussiho
decentralizovaného fizeni az po robustni a adaptivni pfistup. V celé praci jsou vysledky viech metod
testovany na 3DoF manipulatoru (transla¢ni ¢ast manipulatoru AGEBOT).

Préce je psana piehledng, s velkym poctem piikladu. Uvedené metody se zdaji byt srozumitelné a vétSinou
pouzitelné pro redlné aplikace. Je patrné, Ze autor muscl nastudovat velké mnozstvi materiali tykajici se
piedkladané problematiky a ziskané znalosti efektivné vyuzil pro analyzu a fedeni problému. Celkové
hodnotim préci jako velmi zdafilou, bez obsahovych a pravopisnych chyb.

Otazky:
1. str. 11: Pro¢ jsou uvazovéany absolutni rychlosti kloubovych souradnic?
2. str. 27: Pro¢ se vypocitava podminénost matice Y a ne invertované matice (YAT*Y)?

3. str. 28: Co znamen4, Ze se podminénost matice Y blizi nekone¢nu, s ohledem na volbu identifikovanych
parametru, jaky muze byt divod?

4. str 44. Pro¢ byla volena zlomova frekvence derivaénich filtril s ohledem na spravnost identifikovanych
parametri (to pfece nemusi odpovidat vhodné nastavené zlomové frekvenci s ohledem na korektni
vypocet derivaci)?

5. str.48: Jak probiha derivace signalu polohy ve spektru?

6. Posud'te vyuzitelnost robustni a adaptivni metody fizeni u realnych aplikaci (vybuzeni nemodelované
dynamiky).
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