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Komentare k diplomové praci:
Cilem této prace bylo zjisténi kinematickych vlastnosti robota.
V diplomové prdci je velké mnoZstvi vécnych i gramatickych chyb.

Vzorce nejsou psany stejnou velikosti pisma (napf. str. 17)

Neostré nebo necitelné obrazky (napf. obr. 7,9, 14)

Na str. 23 jsou vysvétlovany chyby méreni. Hned ve druhém odstavci jsou 2 véty po sobé, které Fikaji
jedno a totéz.

U absolutni chyby a u relativni chyby méfeni jsou nespravné a neuplné definice téchto pojmu.

Na str. 27 je nevysvétlitelny vzorec pro vypocet Kosinovy chyby.

Na str. 28 jsou 3 vzorce, ale nejsou u nich vysvétleny vsechny znaky (napf. x 0,6 XI, L) a vysvétleni
znakd neodpovida popisce pod vzorci.

Nékteré véty v textu nedavaji smysl (napr.: ,Vzhledem k tomu, Ze vSéechny mechanické a technické
vlastnosti jsou uvadény pro teplotu 20°C ve vztahu k riznym materidlim, ze kterych je stroj a
obrobek vyrobeny.” — Vzhledem k ¢emu?).

PFi popisu robota na str. 32 je uvedeno, Ze nejdllezitéjsi ¢asti robota je bezpecnostni pojistka.
Skutecné toto povaZzujete za nejdllezitéjsi cast robota?

V praktické casti je uvedeno na str. 44, 7e ,Jedno rameno se pohybuje a druhé musi zlstat stat.”
Kolaborativni robot pouziva obé ramena soucasné a kazdé mlze vykondavat samostatny pohyb.
Obrazky s programovacim rozhranim jsou naprosto necitelné a nevysvétlené v textu.

Graf na obr. 25 je neditelny a dale uvadite, Ze ,interval obsahujici cca. 95 procent méreni“. Co je to
cca. 95% méreni?

Na obr. 30 je uvedena primérna chyba -53,52um? Nejsou urceny konfidencni intervaly a regrese
nebyla testovana. Proc zacina graf regrese v 0, kdyZ pocatek méreni byl v 60mm?

Na strané 48 je uvedeno, Ze na obrazku 29 je vidét normalové rozdéleni, ale tam je regresni krivka.

V prdci jsem nalezla preklepy a nedodélky, které maji vyrazny vliv na kvalitu DP.
Proto jsem se rozhodla praci hodnotit vyslednou zndmkou D — uspokojivé a praci doporucuji k
obhajobé.

Otazky oponenta diplomové prace:
1. Jak stanovite konfidencni intervaly?
2. Podle ¢eho jste urcil, Ze se jedna o kvadratickou regresi?
3. Jaké dalsi programy je moZno pouzit pro naprogramovani kolaborativnich robot(?

Ve Zliné dne 20. 05. 2022

Podpis oponenta diplomové prace
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