Posudek vedouciho prace

Prace studenta Tomase DymesSe je ojedinélym spojenim vyzkumné designérské prace
a robotiky. Rozsahla a komplexni €innost pfinasi nové pohledy na pfesun materiall a
kooperaci Clovéka s robotem. Principem navrhu je pfenos materialu skrze manipulaci s
okolnim prostorem v moznosti manipulace s nékolika objekty zaroven. Zména pozice
materialu je Skalovatelna a tento zpusob je jedinou moznosti jak pfesouvat material na
makro i mikro urovni.

Teoreticka Cast se opira o studii distribuované manipulace a jeji moznosti aplikace.
Detailni zpracovani je v roviné simulaci a vizualniho znazornéni celého systému. Robot
je prostorové Cisty, logickou analyzou vyuziva prostor vice efektivné nez soucasni
pramyslovi roboti. ReSeni navazuje na matematicky vyzkum v oboru distribuované
manipulace, kde kladné hodnotim pfinos, ktera touto praci vytvafi prostor pro dalSi
spolupraci s jinymi obory a fakultami.

Vyvoj systému zacal v jednoduché reSersi a experimentech, kterymi si student osvojil
zpusob pfenosu materialu. Z po¢atku byla udana specifikace pro modulativni roboticky
systém v unifikované oblasti pouziti v lehkém primyslu. Postupem vyvoje student
pristoupil k vyzkumu spojeni designu a distribuce, kde cely postup konzultoval s
odborniky pro aplikovany vyzkum v dané oblasti FEL CVUT, FEI VSB.

Modelova situace popisuje zpUlsob, jakym je material pfenasen. Vyuzitim odporovych
dratd v mfizkovém rozestupu dochazi ke zméné usporadani v materialu a tim i pfenosu
materialu, ktery je na mfizce usazen. Model popisuje matematické vyjadieni popisu, na
které reaguje vyuzitim v pramyslu. Student koncipuje cely systém do otevieného
nesoustfedéného procesu, ktery koncep&né navazuje na jeho predeslé prace



