[image: image1.png]i Univerzita Tomase Bati ve Zliné
Fakulta aplikované informatiky





POSUDEK OPONENTA DIPLOMOVÉ PRÁCE
	Student:
	Bc. Libor Kobyda
	Oponent:
	Ing. Roman VÍTEK, Ph.D.

	
	
	
	

	Studijní program:
	 FORMDROPDOWN 


	Studijní obor:
	 FORMDROPDOWN 


	Akademický rok:
	 FORMDROPDOWN 

	
	

	
	
	
	

	Téma diplomové práce:
	Popis kinematiky, pracovního prostoru a dynamiky existujícího robota a analýza řízení jeho pohybu


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.
Předložená diplomová práce Bc. Libora Kobydy odpovídá zadání, všechny úkoly byly splněny. Diplomant se ve své práci zabýval aktuálním tématem, jehož řešení vyžadovalo poměrně rozsáhlé znalosti z oblasti robotiky a modelování činnosti mechanických a mechatronických soustav. Pro splnění úkolů zadání měl diplomant k dispozici dostatek studijních materiálů.
Postupy a metody, potřebné pro řešení zadaných úloh, zvolil diplomant správně. 
Po obsahové stránce je práce zpracována na velmi dobré úrovni. Matematický popis jednotlivých řešených problémů je uveden detailně a přehledně. Student prokázal jak schopnost práce s informačními zdroji, tak i schopnost práce s vývojovými a simulačními softwarovými nástroji, jako jsou DYNAST a MATLAB. Za hlavní přínos diplomanta považuji odvození pohybových rovnic činnosti zadaného manipulátoru a vytvoření programů s využitím výše uvedených softwarových nástrojů, umožňujících provedení simulací činnosti manipulátoru.

Po formální stránce je diplomová práce zpracována rovněž na velmi dobré úrovni. Struktura práce je logická a koresponduje plně se zadáním práce. Diplomant dodržuje zásady pro zpracování odborných textů a matematických vztahů. Formální úroveň práce poněkud snižuje skutečnost, že citace použitých pramenů v seznamu lieratury neodpovídají beze zbytku normě ČSN ISO 690. Na druhou stranu bych rád vyzdvihnul fakt, že použité prameny diplomant v textu práce správně a především často cituje. Dalším formální nedostatkem je poměrně chudý seznam použitých symbolů a zkratek, uvedený na str. 71. Diplomant zde uvádí pouze zkratku ss pro označení souřadné soustavy, což kontrastuje s množstvím symbolů a zkratek, použitých v textu samotné práce.
Ve 4. bodu zadání bylo diplomantovi dáno za úkol, aby porovnal použití stejnosměrných, krokových a synchronních motorů s permanentním magnetem v kloubech zadaného robota. V textu práce jsou uvedeny výsledky simulací pohybu robota pouze pro stejnosměrný a krokový motor, výsledky simulací pohybu robota pro synchronní motor uvedeny nejsou. Požaduji zdůvodnění tohoto nedostatku v rámci obhajoby práce.

Popisovaný robot disponuje celkem 4 stupni volnosti – úhly φ1, φ2, φ3 a φ4, nicméně simulace pohybu jsou provedeny pouze úhly φ1, φ2 a φ3. Požaduji zdůvodnění neprovedení simulace pohybu efektoru v rámci obhajoby.
Na straně 30 ve vztahu (21) je uveden tvar Lagrangeovy rovnice 2. druhu pro konzervativní soustavu, tj. soustavu bez tlumících prvků. Požaduji zdůvodnění tohoto zjednodušení v rámci obhajoby diplomové práce.
	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.
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    Podpis oponenta diplomové práce
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