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	Téma diplomové práce:
	Určení pohybových rovnic mechanické soustavy se dvěma stupni volnosti


Hodnocení práce:
Zde vložte Vaše vlastní hodnocení předložené práce. V posudku se zaměřte především na
· úplnost vypracování, aktuálnost a obtížnost řešeného úkolu,
· způsob a úroveň pojetí řešeného úkolu,
· úroveň zpracování tématu, přínos diplomanta,
· formální náležitosti práce, chyby a omyly v technické zprávě,
· dotazy k obhajobě.
· v závěru zhodnoťte celkově předloženou diplomovou práci a klasifikujte dle klasifikační stupnice uvedené v závěru tohoto formuláře.
Hodnocení může přesahovat na další strany.
Text posudku:

Předložená práce odpovídá zadání a zadané úkoly byly splněny. Student se ve své práci zabývá řešením standardní úlohy robotiky, pro zpracování zadaných úkolů měl dostatek vhodných podkladů. K řešení zadané úlohy zvolil formálně správné postupy.

Práce působí poněkud nevyváženým dojmem, což je dáno tím, že první část práce je převzatá z jiných pramenů a teprve v druhé části práce se objevuje vlastní přínos studenta, který spatřuji především ve vytvoření modelu řešeného manipulátoru v simulačním prostředí Dynast a provedení simulačních experimentů.
Při zpracování své diplomové práce se student nevyhnul určitým obsahovým a formálním chybám.

Obsahové chyby:
Na str. 13 – věta „Jestliže každému ideálně tuhému článku robota a každému objektu okolí robota pro popis kinematického popisu pohybu přiřazujeme jednu nebo více souřadných soustav.“ nedává smysl.

Student ve 3. kapitole své práce zavádí globální a lokání souřadnicové systémy, využitelné pro popis kinematických stavů manipulátorů s využitím Denavit-Hartenbergovy notace, na začátku 4. kapitoly definuje znovu jiné globální a lokální souřadnicové soustavy pro popis kinematiky manipulátorů a vzápětí se znovu vrací k původním souřadnicovým systémům a s využitím DH notace řeší transformace souřadnic mezi jednotlivými články manipulátoru. Není zřejmá logická souvislost mezi dvěma naznačenými přístupy k popisu kinematiky robota.
Není zřejmé, proč student pro popis kinematiky řešeného manipulátoru zavádí tři souřadnicové systémy, když řeší pohyb dvou článků manipulátoru – zmiňovaný třetí článek (efektor) v obrázku 9 vůbec zakreslen není.

V textu není nikde zdůvodněna použitá orientace definovaných lokálních souřadnicových systémů – např. osa x2 je opačně orientovaná vhledem k ose x3 bez zřejmého důvodu.
Tabulka 3, obsahující DH parametry řešeného manipulátoru nekoresponduje s obrázkem 9, např. pro studentem definované souřadnicové soustavy nemůže být délka článku 1 rovna nule, ale h + h1.
Tabulka 3 obsahuje 3 řádky pro indexy a 4 sloupce pro parametry a nikoliv 4 sloupce pro indexy a 3 pro parametry, jak uvádí student na str. 34.

Na str. 40 je použit termín „náměr“ pro označení ramene manipulátoru, což není příliš vhodné. Náměr je pojem, který je v teorii střelby využíván pro označení úhlu, který svírá okamžitá rektifikační osa hlavně s horizontální rovinou v okamžiku ukončení zamíření.
Nelze souhlasit s tvrzením studenta na str. 42, že „… moment setrvačnosti odměrových částí již známe a v našem případě je roven nule.“

Na str. 43 student zavádí označení mα a mβ, které definuje jako stupně volnosti. Z dalšího textu je ale zřejmé, že se jedná o vnější momenty sil.
Formální chyby:

V anglickém překladu názvu DP na titulní straně je chybně uvedeno „mecanical“ místo „mechanical“. Dále je pojem „stupeň volnosti“ přeložen jako „freedom degree“, přesnější překlad je „degree of freedom (DOF)“. 

Autor zejména v úvodu své práce používá příliš květnatý styl, nevhodný pro odborný technický text. Věty jako např. „V dnešní moderní době se s robotikou jako takovou setkáváme prakticky na každém kroku, ať už je to cestou do práce, na nákupu, při sportu i výlety za kulturou.“ jsou nic neříkající novinářské floskule, které lze použít v každé situaci, aniž by poskytovaly jakoukoliv smysluplnou informaci. Věty jako „S klidnou hlavou si zde troufám říci, že žádná výrobní firma nebo domácnost se již neobejde bez různých strojů, manipulátorů, robotických rukou, které pracují v neskutečné rychlosti a přesnosti.“ by se v technickém textu objevovat neměly.
Dovoluji si nesouhlasit s autorovým tvrzením, že „Nejčastěji se ovšem širší společnost setkává s roboty a manipulátory ve svých domácnostech.“ To, že se víceúčelovému mixéru říká lidově „robot“ ještě neznamená, že to je skutečně robot v tom smyslu, jak jej chápe vědní obor robotika. Osobně neznám příklad robotického manipulátoru, který by byl využíván v domácnostech.

Autor z neznámého důvodu používá v úvodním textu slovo robotika s velkým písmenem na začátku.
Student nedodržuje zásady pro formální úpravu technických textů a psaní matematických vztahů, např. v rovnicích jsou sice proměnné psány kurzívou (což pravděpodobně zajistil použitý editor matematických vztahů), v textu ale jsou již proměnné uváděny stojatým písmem.

V titulku obrázku 10 je použit termín cosinus místo kosinus. 
Poměrně závažným formálním nedostatkem je, že práce vykazuje výraznou shodu textu s použitými prameny. Prakticky celá úvodní část diplomové práce, označená jako I. Teoretická část, je doslovným opisem skript doc. Úředníčka „Robotika“ a publikace prof. Skařupy a prof. Mostýna „Teorie průmyslových robotů“, kterou navíc ani student v přehledu použité literatury necituje správně, ale pouze odkazuje na její kopii ve formátu PDF, staženou z Internetu. Student sice na použité prameny v textu své práce odkazuje, nicméně nedodržuje formální pravidla pro tzv. přímou citaci, kdy doslovně převzatý text musí být jednoznačně odlišen od autorova vlastního textu uvozovkami, resp. kurzívou. Tento způsob tvorby diplomové práce se mi nezdá příliš vhodný a hraničí s plagiátorstvím.

Požaduji, aby v rámci obhajoby student odpověděl na následující dotazy:
1. Uveďte, pro které varianty manipulátorů není použití Denavit-Hartenbergovy notace pro popis kinematiky manipulátoru vhodné.
2. Zdůvodněte použití 3 lokálních souřadnicových soustav pro dvoučlánkový manipulátor. V rámci obhajoby se pokuste do Vámi vytvořeného schématu manipulátoru vyznačit délku, zkroucení, offset a úhel jednotlivých článků
3. Naznačte postup stanovení parametrů použitých P, PI a PID regulátorů.

	Celkové hodnocení práce:
	
	
	
	
	
	


Známku uvede oponent dle svého uvážení dle klasifikační stupnice ECTS: 
A – výborně, B – velmi dobře, C – dobře, D – uspokojivě, E – dostatečně , F – nedostatečně. 
Stupeň F znamená též „nedoporučuji práci k obhajobě“.

	Předloženou diplomovou práci  FORMDROPDOWN 
 k obhajobě a navrhuji hodnocení

 FORMDROPDOWN 
.

V případě hodnocení stupněm „F – nedostatečně“ uveďte do připomínek a slovního vyjádření 
hlavní nedostatky práce a důvody tohoto hodnocení.


Datum
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