
r I TECHNTCKA UNTVERZTTA V LTBERCI
\-^,l tdL,rlt! .'c( halron ty. ,nro rr.rt,ky

a merroboroviah r!$dri I

OPONENTN I POSUDET ZAVENEENE K/ALI F I KAEN I PRACE

Autor zCvEredn6 prdce: Martin Koif6lek

NSzev pr6ce: Realizace interpoladnich funkci Sestioseho pr0myslov6ho robotu KUKA

Oponentprdce Jan podrapskf

PracovigtEoponenta Siemenss.r.o.

A. Kvalita abstraktu, klidove slova odpovidaji naplni prdce Viborne (1)

B. Rozsah a zpracov6ni reierse ..... Viborne (1)

C. Reieni pr6ce po teoreticke strence VibornC minus (1-)

D. Vhodnost, pfimeienost pouzite metodiky . . VybornC ('1)

E. Uroveri zpracoveni visledki a diskuse

F. Vlastni piinos k ie5en6 problematice

VybornC (1)

VybornC (1)

G. Formulace zaveru pr6ce Viborne (1)

H. Splndni zad6ni (cilti) pr6ce .. SplnCno

l. Skladba, spr6vnost a Uplnost citaci literarnich Udajo VibornC (1)

J. Typografick6 a jazykov6 0rovei (ve. pravopisu) Vibornd minus (1-)

K. Formelni nalezitosti prece Vyborne (1)
(struklura textu, iazeni kapitol, piehlednost ilustraci)

Komenteie ai piipominky:

KboduadC:

- v kap 6.1 je zde popsan nap6jeci modul pod oznadenim Smart Line modul a nikoliv Active ljnemodul
(ten pracuje s PWM v obou smerech toku vykonu )...

KboduadJ:

- kap 6.2.1 Vyraz " tento program byl naprogramovan " neni tlplnC vhodny . Mo:ne by bylo vhodnejSi
pouzit " program byl vytvoien"

- N6zev podkapitoly 6.3.2 zde je uvedeno " Piedejiti piekmitu " mo:ne je vhodnd.isi Wraz "Eliminace
oiekmitu "

...pokniuje na stnnC 2
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Celkov6 zhodnoceni:

Pro osp€sne zvEdnutl tematu musel student m.j. nastudovat znaen6 penzum informaci o pomeme

komplikovanem iidicim systemu SIMOTION a prov6a d0kladnou analyzu a korekci programu

s chybami pledchozich autor0. Analtza a korekce jiz stevajiciho programu je mnohdy n6rocnejsl nez

vytvoieni programu nov€ho.

Opraveni program, vykonavajici algoritmus lizeni pohybu melodou PTP a CP, byliii nekokrat otestoven
na laboratomim robotu KUKA.

Ot6zky k obhaiobC:

1. Zda by student pouziljinou strukturu programoveni ( ve SCOUTU) ne2 je ptvodni program popi. v 6em

by se lisila ?

2. Jak drllezita je fukce JERK pro dynamick€ nastaveni osy ?

Cdkord ldasifikace:

Prace splnuje pozadavky na ud€lenl akademickeho titulu, a proto ii doporueuii k obhaiobe

Navrhuji tuto praci klasifikovat stupnem Viborn6 (1)

V Praze

dne 29.5. 2016

Podpisem soueasn6 potvrzuji, 2e nejsem v Zadnem osobnim vztahu k autorovi prace
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