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Rozsah predkladané préce je cca 70 stran textu s pfilozenym CD, které obsahuje text diplomové prace
ve formatu ,,pdf”. Cilem prace bylo vytvorit SW pro ovladani robotického ramene Universal Robots UR3
z prostfedi MATLAB ve formé prikazu zasilanych na server robota pomoci TCP/IP komunikace.

Diplomova prace je roz¢lenéna do jednotlivych kapitol, v nichZ student fesi jednotlivé body zadani DP.
Uvodni kapitoly prace jsou vénovany popisu robotickych manipulatord, jejich rozélenéni do kategorii a
programovani. Zde se diplomant vénuje otazkam bezpecnosti tykajici se nasazeni robot( tohoto typu
v primyslovém provozu a moznosti , kolaborativnosti” — vyuZiti interakce mezi robotem a jeho lidskou
obsluhou. Experimentalni ¢ast prace postupné popisuje vlastni robotické rameno ,,Universal Robots
UR3", jeho fidici jednotku, SW pro programové ovladani ramene - programovaci jazyk , Polyscope”.
Dale je v této Casti prace uveden popis off-line simuldtoru ,,URSIm*“, rozebrany moznosti elektronické
komunikace ve formé popisu formatu fidicich prikazi a ziskavani informaci o stavu robotického
ramene. Experimentalni ¢ast je zakoncena sadou ukdazkovych aplikaci, kde jsou funkce, vytvorené
diplomantem, pouZity pro fizeni pohybU robotického ramene pro splnéni cill vybranych typa aplikaci.
Jako demonstracni byly diplomantem zvoleny aplikace z okruhu paletizace, stavéni pyramidy a tvorby
konstrukce ze stavebnich kostek jednoduchého tvaru. Zavér prace obsahuje shrnuti vysledk( reSeni DP
a jsou zde diskutovany vysledky a nastinéno mozné pokracovani a rozsifeni tématu predkladané DP.

Lze konstatovat, Ze diplomant vytvofil systém, ktery mlze byt zejména vyuzit v ¢innostech testovani
robotického ramene UR3. Vzhledem k sou¢asnym omezenim mozZnosti pracovat pfimo v laboratofi
specializace, diplomant provedl testovani navrZenych aplikaci pouze simulaci s vyuzitim ,off-line
simulatoru” a jejich ovéreni na realném zafizeni proved| pouze ¢astecné.

Predkladana DP ma logickou strukturu. Formalni a jazykovou Uroven této prace lze oznacit za velmi
dobrou. Rozsah literarnich zdrojl lze oznacit za dostatecny a citovani zdroji za korektni.

Zavérem lze konstatovat, Ze diplomant zvolil spravny postup feseni, kdy vSechny body zadani fesi
v dostatecném rozsahu. Tim diplomant prokdzal schopnost samostatné resit zadané cile DP. VSechny
body vyplyvajici ze zadani prace byly splnény a tim prace splfiuje pozadavky kladené na tento typ
zavérecnych praci.

Drobnou vyhradu bych mél k demonstraci jednotlivych ¢asti ukazkovych kédd, kde by bylo vhodné,
podle mého ndzoru, uvést vyvojové diagramy popisujici predkladdané casti kédu, tim by doslo
k zobecnéni jednotlivych feSeni a snadnéjsSimu pochopeni jejich funkce. Také popis tvorby ovladani
pohybovych funkci robota pfti feseni ukazkovych aplikaci by mohlo byt podrobnéjsi, s vysvétlenim
vyuziti zvolenych jednotlivych metod. Predkladané CD k DP by mohlo obsahovat soubor vytvofenych
skriptl vytvorenych diplomantem v rdmci reseni DP.



Diplomant by mohl p¥i obhajobé zodpovédét nasledujici otazku:
1. Zda ajakym zplisobem provadite optimalizaci feseni cili vybranych demonstracnich tloh?

Predlozenou diplomovou praci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni: B
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