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(struktura textu, fazeni kapitol, pfehlednost ilustraci)
Komentare ¢i pfipominky:
K boduad C :

- v kap 6.1 je zde popsan napajeci modul pod oznaé¢enim Smart Line modul a nikoliv Active line modul
( ten pracuje s PWM v obou smeérech toku vykonu )...

K bodu ad J :

- kap 6.2.1 Vyraz " tento program byl naprogramovan " neni Upiné vhodny . Mozna by bylo vhodnégjsi
pouzit " program byl vytvofen"

- Nazev podkapitoly 6.3.2 zde je uvedeno " Predejiti pfekmitu " mozna je vhodné&jsi vyraz "Eliminace
pfekmitu "

...pokracuje na strané 2
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Celkové zhodnoceni:

Pro Uspésné zvladnuti tématu musel student m.j. nastudovat znaéné penzum informaci o pomérné
komplikovaném fidicim systemu SIMOTION a provézt dukladnou analyzu a korekci programu
s chybami pfedchozich autorl. Analyza a korekce jiz stavajiciho programu je mnohdy narognéjsi nez

vytvofeni programu noveho.

Opraveny program, vykonavajici algoritmus fizeni pohybu metodou PTP a CP, byl jiz nékolkrat otestovan
na laboratornim robotu KUKA.

Otazky k obhajobé:

1. Zda by student pouzil jinou strukturu programovani ( ve SCOUTu) nez je pavodni program popf. v ¢em
by se lisila ?

2. Jak dulezita je fukce JERK pro dynamické nastaveni osy ?

Celkova klasifikace:
Prace splfiuje pozadavky na udéleni akademického titulu, a proto ji doporuéuji k obhajobé

Navrhuji tuto praci klasifikovat stupném Vyborné (1)

V Praze
dne 29.5. 2016

Podpisem soucasné potvrzuji, Ze nejsem v Zzadném osobnim vztahu k autorovi prace

Podpis oponenta
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