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Slovni vyjadreni, komentare a pripominky vedouciho/oponenta:

Diplomova préce se zabyva srovnanim pohybu realného primyslového robota s pohybem v
simulaci. Soucasti prace je i navrzeni a sestrojeni méficiho zatizeni, které pohyb na redlném
robotu zaznamena. Z dat je nasledn¢ vyhodnocena ptesnost modelu.

V teoretické Casti je popsan pohyb robotické ruky z hlediska kinematiky. Pak nasleduje navrh
méfici sestavy pro posouzeni pohybu robota. Zde je nutné zminit n¢které faktické ptipominky:

V kapitole 4.4 (dale na stran¢ 24) je diskutovan gyroskop a pak zvolen MPU6050. Vzhledem
k rychlosti reakce tohoto Cipu (principu meéfeni + data z manudlu), by bylo Iépe zvolit
ISM330DHCX jez pii srovnatelné cené vykazuje vyssi presnost a rychlost vyhodnoceni.

V kapitole 4.6 Numericka integrace neni uvazovana cislicovd podstata signalu. Pii pfeméné
spojitétho na nespojity signal vznika jak kvantovaci, tak vzorkovaci Sum a to mulze ovlivnit
ptfesnost modelu.

Dale v kapitole 5.3.5 Signdl z robotu je pouzit napétovy déli¢ s vypoctem. Toto feseni je vylozené
,»skolni“. Nejsou uvazovany vstupni a vystupni proudy apod. Bylo by vhodnéjsi pouzit spise
linearni DC/DC konvertor (zejména pro referencni napéti ,,Vrer pfevodniku). Tim bychom
znacn¢ vylepsili pfesnost mefeni. Na obrdzku 18 na strané 29 je napéti ,,Vrer“ zapojeno na
napajeni desek ¢idel. To ma zna¢ny vliv na pfesnost méfeni.

Software podle popisu je napsan spravng, ale vhodnéjsi by bylo vyuziti vice tasks pro kazdé ¢idlo
zvl1ast.
Student provedl v zavéru své prace velmi svédomité porovnani modelu pohybu a skutecné reality.

Ptesné zdokumentoval vSechny kritické neptesnosti modelu.

Diplomova préce je na vyborné Urovni a student rozhodné¢ prokazal schopnost analytického a
zaroven realistického pfistupu k vyzvam robotiky.
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