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Priabéh obhajoby bakalarské prace:

Motivace

Struktura systému

Postup odvozeni pozice néstroje, rovnice
Urceni vysledného reseni

Pasobeni chyby v prostoru

Jak byste integroval systém odmérovani polohy s néjakym primyslovym robotem? Jak by vypadal postup pouZiti navrzeného
nastroje z hlediska operatora vyroby?

Pouzivate heuristickou metodu pro vybér reseni hledané polohy vrchni platformy. Nezkoumal jste moznost, jak vybrat jedno reseni
kvadratické rovnice, které by vyhovovalo?

Jak je mozné pouzit vztah pro prepocet mezi rychlostmi a stejny vztah na prepocet mezi chybami?

Z jakych vztaht byla odvozena inverze Jacobiho matice?

vsos

K analyza kvality pracovniho prostoru vyuzivate Jacobiho matici pres jeji inverzi. To vyZaduje jeji dobrou podminénost, ktera v
textu neni analyzovana. Jak je podminénost matice zajisténa? Provedte Gvahu.

Navrzena heuristika pro vybér jednoho reseni muize teoreticky selhat. Napadji Vas situace, kdy se tak muze stat? Jak by se takova
situace tesila v algoritmu pro zaznamenéavani trajektorie?

Proc v préaci chybi reserse ackoliv byla soucasti zadani? Nedostatecnd specifikace reserse v textu byla vysvétlena béhem
obhajoby.

Jaky byl harmonogram reseni Vasi prace a pripravy prezentace?

MzZe se stat, Ze se nékteré z lan "provési"?
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