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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI|

Zadéni naroénéjsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavéreéné prdce.

Splnit zadani vyZaduje studium postupd pro generovani trajektorii robotd, programovani priimyslovych robot a jejich
napojeni na PLC. V ramci FeSeni prace bylo zadanf Gstné& upfesnéno tak, aby generovana trajektorie umo¥fovala robotu
manipulovat se svételnou ty¢i v riznych reZimech.

Splnéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splfiuje zaddni. V komentdfi pFipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozéifena. Nebylo-ii zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zévaznost, dopady a
pripadné i pficiny jednotlivych nedostatkd.

Aplikace pro generovani trajektorie z Matlabu byla p¥ili3 jednotéelové a neumoZiiovala zadat parametry traj'ektorie, kterou
je tfeba vygenerovat. Ostatni body zaddni byly spinény.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace C - dobfe

Posudlte, zda byl student b&hem Fedeni aktivni, zda dodrzoval dohodnuté terminy, jestli své feseni prabézné konzultoval a zda
byl na konzultace dostatecné pfipraven. Posudte schopnost studenta samostatné tviiréi préce.

Student nepfistupoval k feSeni prace Uplné aktivné a spinénf nékterych Gkold vyiédov_élo nékolikanasobnou konzultaci,
Ocenil bych vét3i samostatnost a snahu fesit problém v jeho komplexnosti a ne pouze vybranou tzkou oblast.

Odborna urovei D - uspokojivé

Posudte uroveri odbornosti zdvérelné prdce, vyuZiti znalost/ ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a dat
ziskanych z praxe. 7

B&hem prace se bohuzel nepodafilo realizovat mechanické uchyceni svételné tyfe na rameno robota, co? neni uplné
studentova vina. Jeho tkolem v3ak bylo vytvofit v Matlabu program, ktery bude generovat trajektorii robota na zékladé
poZadovaného pohybu svételné tyce. Student vytvofil matematicky model ty&e zavéiené na zavésu, ale u? nevyiesil inverzni
Ulohu k pohybu tyZe, ze které by bylo moiné spoéitat trajektorii robota. Spokojil se pouze s tim, ¥e z Matlabu generuje
jednotlivé body, které Ize spoijit do pole, pfes né robot svym koncovym bodem projizdi.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C - dobfe

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpisii obsaZenych v prdci. Posudte typogrofickou a jazykovou stranku.

Po grafické strance je préce sludna, po jazykové strénce viak ui méné. Nékteré poutité formulace js'c;\:l pFilis jédnoduché ane
vzdy vystihuji podstatu.

Vybér zdroji, korektnost citaci B - velmi dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvéni a vyuZivani studijnich materiélii k feseni zdvéreéné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovéfte, zda jsou viechny pievzaté prvky Fadné odliseny od
vlastnich vysledkii a tivah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tpiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Student spravné pouZivé externi zdroje a cituje je v textu. Ocenil bych vét¥i aktivitu pii vyhledavani informac.
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Dal3i komentaie a hodnoceni

Vyjddrete se k turovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvéreéné prdce, napf. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k tirovni a
funkénosti technického nebo programového vytvorfeného feseni, publikaénim wystupim, experimentdini zruénosti apod.
VloZte komentaf (nepovinné hodnoceni).

Il. CELKOVE HODNOCENi A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Pan Kral se ve své praci bohuZel pfili§ vdzal na to, co mu vedouci prace Fekne, a projevoval malou aktivitu, C4st
zadani tykajici se generovani trajektorie robota z poZadovaného pohybu tyce, byt byla fecena Ustné,
nerespektoval a viibec se jim nezabyval. Neni tak moZné pohyb ty€e upevnéné na chapadiu robota ani simulovat.
Do budoucna doporutuji snaZit se nejdfive analyzovat zadany problém s nadhledem a teprve pozdgji se zamé&fit
na feseni dil¢ich tkoll.

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném D - uspokojivé.

Datum: 14.6.2016 Podpis:
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I. IDENTIFIKACNI UDAJE

Nazev prace: Rizeni trajektorie pohybu primyslového robota
Jméno autora: Pavel Kral

Typ prace: bakalarsks

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnickd (FEL)

Katedra/listav: Katedra fidici techniky

Oponent prace: Ing. Petr Dlouhy

Pracovisté oponenta prace: Kuka Roboter

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani primeérné narotné
Hodnaceni ndrocnasti zaddni zévérecné price.

Vzhledem k velké obecnosti povaZuji zaddn( za stfedné narotné, konkrétni realizaci pak za mirné ndrotnéjsi.

Splnéni zadani spInéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda pfedloZend zavéreénd préce spifiuje zaddni, V komentdii pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je préce oproti zaddni roz&ifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvainost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivich nedostatkil.

Vechny body zadani byly spinény, bohuZel nedoglo na praktické ovéfent pohybu robota se svételnou ty#.

Zvoleny postup feseni spravny

Posudte, zda student zvolil sprévny postup nebo metody Yesen,

Student si dle mého nazoru zadani sam zkomplikoval. Namisto pevného uchycenf tye k robotu zvolil ne zcela
dokumentovaneé uchycenf volné, pfedpokléddam s jednim stupn&m volnosti. Uhlova rychlost takto uchyceného objektu je pak
vstupnim parametrem modelu vypracovaného v Matlabu. Vypoctena trajektorie pohybu je do Fizenf robota odeslana pies

rozhrani Ethernet KRL.

Odborna uroven C - dobfe
Posudte droveri odbornosti zdvérecné prace, vyuziti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuiiti podkladii a dat
ziskanych z praxe.

Programovani primyslovych roboti je multidisciplinarni Gilohou kombinujici svét sekven&niho i paraleiniho programovéni
s pohybem viceosého, kinematicky redundantniho manipuldtoru. Student se dale musel seznamit s problematikou
programovani PLC, HMI a pro pfenos informace mezi zaifzenimi dale se standardem Ethernet KRL. Vzhledem k rozsahu
problematiky povaZuji studentiv vhled do problematiky za odpovidajici dané tloze.

Formaini a jazykova trovef, rozsah price C - dobre
Posudte sprdvnost pouZivani formdinich zépist obsazenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strénku.
Formalnf a jazykovou troveR povaZuji za dobrou vyjma drobnych prohfeskd v terminologii a slohu. ObZas je nutné patrat

mezi Fadky a vytusit nepopsané.

Vybér zdroji, korektnost citaci C - dobfe

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyusivéni studijnich materidli k feSeni zévérecné préce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovéfte, zda jsou viechn V pfevzaté prvky Fadné odliseny od
viastnich vysledki a dvah, zda nedoslo k poruseni citalni etiky a zda Jjsou bibliografické citace iipiné a v souladu s citaénimi

zvyklostmi a normami.
Citace jsou formalné sprévné. Vzhledem k tématu préce bych oekéval delii seznam pouiité literatury.

Dals$i komentaFe a hodnoceni
Vyjddrete se k trovni dosazenych hiavnich vysledki zdvéreéné prdce, napf. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
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funkénosti technického nebo programového vytvoreného feieni, publikacnim vystupim, experimentdin/ zruénosti apod.
Nevim, zda védomé, kaidopadné Ucelné se student vyhnul problémim pfi definici konfigurace ramene u bod( na dréze.
Takto neurcitd pohybové dloha bude zévisld na volbé po&ateéniho bodu, typu robota a dalsich parametrech pohybu. Student
by mél byt schopen toto feSeni obhdjit.

Pro realizaci pohybové dlohy si student nevhodné zvolil nedrdhovy pohyb, ktery je z hlediska rychlosti zavisly na pozici,
orientaci, konfiguraci ramene a daléich faktorech. Studenta k tomuto pravdépodobné vedla skute¢nost, 7e rychlostni
maximum u dréhovych pohyb( by bylo pro tuto dlohu limitujici. Student by m& umét vysvétlit rozdil mezi drahovymi (LIN,
CIRC, SPLINE) a nedrdhovymi pohyby (PTP).

I1l. CELKOVE HODNOCENI(, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zavérecné prdce, které nejvice oviivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pfi obhajobé zdvérelné prdce pfed komisi.

Student se sezndmil s problematikou programovani pramyslovych robotl KUKA a spinil véechny body zadéni.
Préci chybl experimentélnf ovéfeni nékterych bodil zadani. Vzhledem k tomu a dal¥im komentarlim uvedenych
vyse v textu praci hodnotim klasifikacnim stupném C - dobfe.

Datum: 15.6.2016 Podpis:
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