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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Diplomova prace (DP) Lukase Pittra se zabyvé analyzou presnosti polohovéni paralelniho robotu
vyvinutého v na katedfe kybernetiky a dale jeho kalibraci za uéelem zvy3eni jeho presnosti. Piesnéji
pouze jednim z moZnych kalibradnich modeli (ve kterém je neurgitost robotu omezena na nepiesnou
znalost délek jeho ramen). Bohuzel pfislusnou kalibraéni metodu nepopsal v DP prili§ srozumitelné.
Predevsim chybi jednoduchy popis zakladni zvoleného kalibraéniho modelu a diskuze proc byl zvolen
pravé tento model. Dale chybi popis implementace navrzené kalibraéni metody.

Otazka: 1) Jaké zakladni véty z elementérni geometrie potfebujete znat pro odvozeni kinematickych
transformaci uvazovaného robota? 2) Jakym zpiisobem Ize kalibraéni metodu implementovat do ¥idiciho
systému robotu?
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