Posudek oponenta bakalarské prace

Autor prace: Jan SVOBODA

Nazev prace: Intuitivni programovani manipuldtorti ptes lankové enkodéry

Jazykova a graficka uprava
Primérné
Formalni a obsahova stranka prace
Primérné
Vhodnost pouZitych metod
Primérné
Zpasob zpracovani a vyhodnoceni
Primeérné
Spravnost ziskanych vysledki
Primérné
Vlastni pfinos
Primérné
Doplnéni hodnoceni, pfipominky:
BP se zabyva vyvojem systému, ktery by umoznil intuitivnim zplisobem programovat trajektorie
robotickych manipulatort i operatorim vyroby v bézném pramyslovém provozu, kteti neoplyvaji hlubsi
znalosti robotiky a programovani. V praci je zvolena struktura takového systému a jeji hlavni ¢ast je

vénovana navrhu postupu meéteni a nasledného urceni polohy koncového efektoru na zdkladé Sestice
lankovych snimaci.

Text je rozdélen do Ctyf Casti, z nichz prvni pouze strucné seznamuje Ctenafe s feSenou problematikou.
Jadrem celé prace je druha sekce, v niz je odvozen matematicky model zvolené struktury a navrzen zplisob
odméfovani polohy koncového efektoru. Autor se zde potyka s nejednoznacnosti feSeni soustavy
kvadratickych rovnic a jedno konkrétni feSeni vybird za pomoci jednoduché, ale smysluplné heuristiky.
0ddil dale zahrnuje jesté tvorbu simula¢niho modelu a jeho vyuziti pro validaci navrzeného feseni. Tteti
segment dokumentu je vénovan analyze pracovniho prostoru zvolené méfici struktury pti diive navrzené
metodice méfeni. V zavéru jsou pak popsany a zhodnoceny vysledky simulaci.

Student prokéazal pochopeni dané problematiky a navrhl pro ni funk¢ni feSeni. Praci tudiz doporucuji k
obhajob¢.

Ptipominky:

Tesxt obsahuje n¢kolik pieklepi a pravopisnych chyb.

Nékterym obrazkiim, napt. 3.1, by z hlediska Citelnosti prospéla vektorova grafika.

V sekci 2.1 je uvedeno tvrzeni, Ze zvoleny pocet Sesti snimacli je minimalni pro urceni polohy v

Sestidimenzionalnim prostoru. Takové tvrzeni by mélo byt doloZeno diikazem nebo odkazem na pouzity
zdroj.



Zvolena struktura systému pro snimani polohy efektoru by méla byt vysvétlena hned z pocatku prace.
Ptfedevsim propojeni pohyblivé platformy s koncovym efektorem manipulatoru a pevné ukotveni zdkladny
na zemi. Toto je zminéno v dal§im prib¢hu prace, v jejim pocatku si ale ¢tenatf musi pouze domyslet, co je
to za strukturu systému a k ¢emu slouzi.

Autor v ¢asti 2.1 uvadi, Ze zvolenou strukturu feSeni vybral na zakladé€ blize nespecifikované resSerSe. Ta se
ale podle druhého bodu zadadni méla stat soucésti prace a bohuzel chybi. Jeji pfitomnost by pfitom
celistvost a kvalitu prace podstatné zvysila.

Dotazy
1) K analyze kvality pracovniho prostoru je vyuZzivan vypocet Jacobiho matice pies jeji inverzi. To ovSem
vyzaduje jeji dobrou podminénost, kterd neni v textu analyzovéna. Je tato podminénost matice J"-1
zajisténa? Je-li, uved'te dikaz, pokud vSak ne, proved'te ivahu nad souvislosti bodti, v nichz ke zhorSeni
podminénosti matice dochazi a hledanych singularnich ¢isel matice J?

2) Navrzena heuristika pro vybér jednoho konkrétniho feSeni muize teoreticky selhat. Napadaji Vas situace
v nichz se to mize stat? Jakym zpiisobem by se pak daly takovéto ptipady vyfesit v algoritmu pro
zaznamenavani trajektorie?

Splnéni bodt zadani
castecné
Doporuceni k obhajob&

ANO

Hodnoceni: 2 - Velmi dobie

\Y dne Ing. Martin Langmajer



