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Téma prace: Optimalni zpétnovazebni fizeni ramene robota zalozené na linearizaci
matematického modelu

Splnéni cili prace: Hlavnim cilem prace bylo implementovat algoritmus kvadraticky
optimalniho zpétnovazebniho fizeni ramene robota s vyuZzitim lokalni linearizace podél
pfedepsané trajektorie a ovéfit jeho vlastnosti s vyuzitim simulace. Tento cil se podafilo
splnit, 1 kdyZ s urCitymi vyhradami k prezentaci vysledk v €asti 3, uvedenymi nize. Dale se v
zadani predpokladalo porovnani s nékterymi jinymi ptistupy, zejm. s ohledem na robustnost
pi1 uvazovani nepresnosti modelu robota a hardwarové naroky pii realné implementaci, které
vSak v praci zahrnuto neni. Otdzka re4dlné implementace rovnéz neni diskutovdna, pouze zaver
obsahuje urcité strucné hodnoceni tykajici se pamétovych narokt algoritmu.

Uplnost a komplexnost FeSeni, vlastni p¥inos, naro¢nost tématu:

I kdyz algoritmus fizeni neni implementovan na redlném zatizeni, zadani je pomérné
komplexni, ale skute¢ny rozsah je redukovany z divodu chybéjiciho porovnani s
alternativnimi pfistupy. Na druhé strang, téma je mozné povaZovat za naro¢néjsi z hlediska
matematického modelovani a simulace pohybu manipulatoru, vyuzitého teoretického aparatu
a numerickych metod.

Logicka stavba prace:

Logicka stavba prace je v potradku. Teoreticka ¢ast popisuje nekteré zakladni pojmy z oblasti
prumyslovych robotl a konkrétni metody, které jsou vyuzity v ramci feSeni. Tento popis je
velmi struény a chybi mu ptesah, ale pro potieby praktické Casti je dostatecny. Konkrétni
postupy pro pouZity typ paze jsou pak popsany v ¢asti 2. Cast 3 obsahuje simulované
vysledky s ptislusnym komentarem. Chybi popis programu v ptiloze, ale jednotlivé vytvofené
funkce v MATLABu jsou komentovany v textu na vice mistech v ¢asti 2.

Uroveii zpracovani referse, vysledkii a diskuse:

Vzhledem k tématu by teoretickd prace méla obsahovat piehled zakladnich ptistupt k fizeni
robotd, ktery vSak chybi. Je rovn€z popséana pouze jedna metoda planovani trajektorie.
Diskuse vysledki v ¢asti 3 ma dva podstatné nedostatky: 1) v kritériu (2.49) jsou pouzity
pouze stejné vahoveé koeficienty pro vSechny osy, coz evidentné neumoziiuje dosdhnout
cilové pozice 2. ¢lenu s dostateCnou piesnosti oproti ostatnim. 2) Nejsou ukézany prabéhy
rychlosti kloubi, které jsou také zahrnuty v kritériu a je predepsana jejich koncova hodnota.

Formalni zpracovani, typograficka a jazykova uroveii:

Formalni urovei préace je pomérné dobré, az nékteré formulace jako napt. "jelikoz maji osy
robota volngjsi vili" (str. 67). Obrazky 3.66 a 3.77 jsou chybné oc¢islované. U obrazka
znazornujicich pohyb robota neni zfejmé, kterd pozice je vychozi a ktera konecna.

Prace s literarnimi zdroji, Gplnost a spravnost citaci:
Seznam literatury obsahuje pouze 5 polozek, z nichz 2 jsou uvedeny jako "osobni sdéleni",

coz je nestandardné malo. Odkaz (Nocedal, 2006) na str. 30 v seznamu referenci chybi.

Vyjadreni k vysledku kontroly pavodnosti prace:



Nejvyssi mira podobnosti textu prace vyhodnocena v IS STAG je 0%. Praci nepovazuji za
plagiat.

Otazky k obhajobé:

Rovnice (2.21) je chybng&. Co ma byt vr. (2.21) misto symbolu ¢, ? Ktera ¢astr. (2.21)

nebude platit, pokud r, bude skute¢ny polohovy vektor bodu a ne jeho slozka kolma na osu
rotace ?

Praci doporucuji k obhajobé a navrhuji stupenn hodnoceni D.

V Pardubicich, 28.8.2020

Doc. Ing. Jan Cvejn



