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Doplnéni hodnoceni, ptipominky, dotazy:

BP prace je vénovana znamému SW nastroji pro navrh a fizeni roboti ROS. Student v ramci BP proved]
pomeérne podrobnou resersi systému a seznamil se s jeho pouzitim pro Gi€ely modelovani robotii. Soucasti
prace je vytvoreni dvojice variant roboti se 6 a 7 stupni volnosti, jejich vizualizace a systém ovladani.
Bylo odzkouSeno programovani pohybovych trajektorii.

Vzhledem k tomu, Ze student se systémem ROS nikdy nezabyval, hodnotim jeho praci jako
nadprimeérnou, nebot’ systém ROS je velmi rozsahlym SW néastrojem.

Samotna prace je piehledna a srozumitelna. Praci doporucuji k obhajobé€ a hodnotim vyborné¢.

Dopliujici otazky:

1. Na str. 26 uvadite, ze v ptipadé redundantnich manipulatorti vybere program Movelt feSeni
inverzni kinematiky, které nalezne jako prvni. Mlizete to popsat detailnéji (co je prvni nalezené
reSeni)? Obecné plati, ze redundantni manipulatory maji nekone¢né mnoho reseni inverzni
kinematiky.

2. Nastr. 32 diskutujete moznost komunikace dat ze systému ROS v realném case, jak by toto bylo
mozné realizovat, pies jakou komunikaci a byla by zajiSténa casové synchronizace (ve smyslu
hard-real-time fidicich systému).

3. K pléanovani komplexnich pohybovych trajektorii jste vyuzival metodu pridavani koliznich
objektii. Existuje néjaka moznost, jak zadavat piimo zajmové body, kterymi ma projet robot a
provadét néjakou interpolaci/aproximaci/tvarovani?

4. Uvadite, ze neni mozné v programu Movelt zadat pozadovany Cas piejezdu mezi dvéma body.
Tzn., Ze nelze nikterak ovlivnit rychlost piejezdu robotu (rychlostni profil)?

5. Odzkousel jste napojeni ROS na fidici systém Rexygen a v ném na né¢jaké implementaci fidiciho
systému skute¢ného robotu?
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