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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

DP prace se zabyva analyzou pohybu jednoho z trojice manipulatorti na priimyslové vyrobni lince.

minimalizovan. Jedn4 se o 6-ti osy manipulator typu ABB IRB 140, ktery je pfipevnén na linedrni pojezd.
V préci je navrZen postup, ktery s vyuzitim redundance manipulatoru (7 os pro 6 DoF pohyb) optimalizuje
pohyb linearniho pojezdu béhem pohybu manipulétoru tak, aby byly redukovany okamzZiky pirejezdu mezi
jednotlivymi stanicemi. Toho je docileno metodou pfesouvani pojezdu béhem prace manipuldtoru na
jedné stanici tak, aby byl pojezd vzdy co mozZna nejbliZe k poloze odpovidajici nejbliz§imu nasledujicimu
mistu, kdy je moZné zah4jit praci na stanici nasledujici. Kone€né ¢asova uspora pohybu &ini cca 12%.
Kladné hodnotim, Ze prace je motivovana redlnym problémem v primyslové praxi. ReSeni optimalizace

v robotice s sebou pfinasi fadu teoretickych problému. Diplomant se tak musel sezndmit s modelovanim
robotickych systémi. NavrZeny postup optimalizace je bezesporu autorovym vlastnim pfinosem. Piesto,
Ze v DP bylo odvedeno spoustu prace, jeji psand podoba je zbytedné stru¢na a zaslouZila by si vice
propracovat. V ptipadé Giplné neznalosti feSeného problému psany text jen obtizné€ vypovida o odvedené
préci. Pravé proto celkoveé hodnotim DP jako velmi dobrou.

Otazky:
1. Skuteéné je obor hodnot uvedeného predpisu funkce atan2 v intervalu <-pi;pi> ? (str. 2)
2. Tabulka DH parametrt (str. 22) neodpovidé zavedeni s.s. na Obr. 3.5.

3. Jakym zptisobem je realizovan pohyb bloky Move* (RAPID) s ohledem na zrychelni? (zadana pouze
poZadovana rychlost - ta ale nemiiZe byt skokova)

4. UvaZoval jste o jiném typu optimalizace? Napf. optimalizovat pohyb manip. jako celku se 7 DoF a
minimalizace vzd. zdkladny manipulatoru od nasledujici stanice (numericky ptistup feSeni IGM
s vedlej$im kritériem?)
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