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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

PredloZena diplomova prace se zabyva podstatnou ¢asti navrhu robotickych manipulatori, a to feSenim
inverzni kinematické ulohy pro omezenou tfidu manipulatorti (manipulatory s praveé 3 translaénimi a 3
rota¢nimi klouby, manipulatory se sférickym zapéstim v libovolné ¢asti kinematického retézce).
Vzhledem ke komplexnosti feSené tilohy jsou uvazované manipulatory dale zjednoduSeny ve smyslu
kinematickych paramerti (viechny kin. parametry urujici orientaci jsou voleny v celych nésobkéch dhlu
90 st.). V DP je podrobné popsany tivod k feSené problematice. Nasledné jsou analyzovany pfipady
kinematickych variant zkoumané tfidy manipulatort. Vystupem prace je odvozeni a implemetace funkce
fesici inverzni kinematikou tlohu zkoumané tiidy manipulatorti v Matlabu. Spravnost algoritmu feSeni je
demonstrovana na pfikladech. Vzhledem ke slozitosti funkce se nepfedpokladad, ze by uvedeny
algoritmus byl bez modifikaci vyuZit v Fidicim systému maniplatoru v redlném Case. Lze vSak s vyhodou
vyuZit pro prvotni feSeni inverzni kinematiky pro navrzeny manipulator.

Préce je celkové na dobré tirovni, bez zjevnych obsahovych a pravopisnych chyb. V zavéru préace trochu
postradam celkové shrnuti vySetfovanych architektur manipulatort véetné vyhodnoceni po¢tu moznych
feSeni a vypocetni naro¢nosti.

Otazky:
1. V popisu homogenni transformaéni matice, str. 14, je spravné uvedena jeji inverze?

2. V préci narazite na problém nefesitelnosti Ulohy pro nékteré konfigurace, jak toto souvisi se
singularnimi polohami manipulatoru.

3. Maximalni poet feSeni pro vybranou mnozinu manipuldtori je 8, jak je mozné, Ze v nékterych
pripadech ziskavate vétsi pocet feSeni (i kdyz korektni poCet je maximalné 8)?

4. Na str. 39 (kapitola 9.7.1) uvadite: "Z druhé rovnice okamzité ziskavame ©6." Jakym zplisobem?
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