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PiedloZena habilita¢ni prace se zabyva problematikou mobility servisnich robotu s hybridni
platformou kolo - noha.

K samotné habilitacni praci mi byl jako oponentovi piedlozen v pisemné formé Protokol o
kontrole originality s minimalnim nulovym procentem podilu textu, ktery ma prekryti s indexem
praci korpusu CRZP a v elektronické form& mi byly pfedlozeny autorovy citace, citace
v SCOPUSu, citace ve WOS. autorova pedagogicka ¢innost. plnéni kritérii, autorovy publikace,
publikace ve SCOPUSu, publikace ve WOS, védecko-vyzkumna ¢innost, zadost a Zivotopis.
Niasledné mi byla poskytnuta v pisemné formé habilitantova doktorskéa disertacni prace z roku
2009: . Navrh manipulacnej nadstavby servisného robota pre paletizacno-depaletizacné a
montdzne pracoviskd' a soubor pisemnych podkladii: Profesni Zivotopis, piehled pedagogicke
¢innosti, prehled fedenych vyzkumnych tloh, seznam publikacni ¢innosti, seznam citaci, prehled
plnéni minimalnich kritérii fakulty pro zacatek habilita¢niho fizeni.

Habilitacni prace je rozdélena do nasledujicich kapitol:
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V tvodu prace autor osobitym zpusobem horuje pro vyvoj lokomocnich servisnich robotu,
schopnych se vyrovnat, nebo dokonce ptedbéhnout ¢lovéka v mobilit¢ v clovéku piirozeném
prostredi. Autor konstatuje, ze ani po mnoholetém vyvoji, kdy vzniklo nespocetné mnozstvi
kolovych, pasovych platforem stale nedosahuji tyto stroje mobilitu lidi nebo zvirat. Slozitost
nohy, spojena s velkou hmotnosti jednotlivych pohonii omezuje lokomoc¢ni schopnosti robotu.
Na dosazeni vyssich rychlosti byly vyvinuty kracejici roboty schopné dynamického pohybu.
Pohyb pomoci noh mize obsahovat fazi letu bez ztraty stability, kdy zadna noha neni ve styku se
zemi, coz umoznuje 1 skéakat, takze mensi robot sdynamickymi schopnostmi muze vyuzit
kinetickou energii na zvySeni efektivni velikosti a schopnost prekondvat vetsi prekazky
Dynamické roboty napodobuji chovani zvifat vice, maji lep$i pohyblivost. To vSak vyzaduje
vydani vétsitho mnozstvi energie, coz ztézuje realizaci s nezavislym zdrojem energie.

Zaméfenim prace proto bylo vyvinout podvozek pro hybridni platformy kolo-noha na realizaci
dynamickych manévru, jako téz navrhnout zkuSebni zafizeni, které by dokéazalo demonstrovat
tyto vysoko energeticky naro¢né pozadavky.

Prvni kapitola je ptehledem soucasného stavu hybridnich kolové-kracejicich platforem

V_druhé kapitole autor na zakladé mnohych citaci zobeciiuje konstrukéni proces jako
transformaci pozadavku do funkci a vlastnosti technického objektu (TO). fidicitho se obecnym
modelem zivota TO. Jde o sestaveni optimalniho navrhu feSeni technického objektu pro zadané
podminky v co nejkrat$im Case a s minimalnimi naklady. Postupné se autor dostava k analyze
navrhovani a konstruovani MSR, cozZ lze chapat jako zkratku pojmu Mobilni servisni roboty.
Metodologii mechatronického navrhu pokladd autor za odliSnou od ostatnich metodologii,
protoZe se v ni prolina nékolik inZenyrskych oblasti. Je zde vysoké riziko. ze pfi navrhu vyrobku
se navrhne mechaniky na takové tGrovni, Ze ani aplikaci elektroniky a informatiky nebude mozné
dosdhnout cilené funkce vyrobku. Tento problém ma vyfesit systémovy pristup paralelniho
vyvoje jednotlivych podsestav uz v piipravném procesu navrhu. Autor mj. konstatuje, ze
rozmanitost a riznorodost a neustaly vyvoj mechatronickych vyrobkil zptsobuji to, Ze je jen
velmi téZké stanovit jednotnou a univerzalni metodologii navrhovani vyrobku, ale navzdory
tomu existuji vSeobecni unifikované metodologie ndavrhu mechatronickych vyrobki,
definovanych pomoci standardi VDI, z nichz dva autor dale popisuje. Zavérem kapitoly autor
cituje, Ze pouze ztotoznénim se s charakteristikou a vlastnostmi mechatronickymi systémy je
mozné navrhnout vhodnou metodologii. ktera zahrnuje ¢innosti potifebné pro jejich vyvoj, jinak
navrzena metodologie nebude prospésna.

Treti kapitola ma byt metodikou navrhovani hybridnich koleso-nohovych robotickych systému,
ktera podle autora neni v soucasnosti vSeobecné prezentovana. Autor ji prezentuje s pomoci
mnoha citaci z literatury a pievzatych obrazku a to predevsim na skupiné zivocichu, které
piedstavuji ¢lovék, pes a kan. Zminuje potfebu zaméfit pozornost pii realizaci pohybu na
mechanické gyroskopy, pripadné na inverzni kyvadla. Zavérem kapitoly uvadi autor, ze
problematikou inverznich kyvadel se ve svété zaobird mnoho lidi z vyznamnych laboratofi a Ze
jednim z vyznamnych predstavitel je Japonec Tomomichi Sugihara, ktery je autorem metody.



kterd umoziiuje Fidit polohu tézisté celého téla robotu soubéznou kontrolou pohybu inverzniho

kyvadla.

7 textu &tvrté kapitoly lze usuzovat na to. Ze autor uskute¢nil ovéfeni dynamickych vlastnosti
hybridnich podvozki robotti v simulaénim prostredi CAX SW Creo. Toto simula¢ni prostiedi
bylo pouzito na prozkoumdni uskute¢nitelnosti riznych dynamickych chovani. SW byl pouzity
k odvozeni optiméalni mechanické konfigurace konvergence na konstrukéni parametry. Ptes popis
pohybu nohou savcii se autor dostava v odstavei 4.1 k (v praci v podstate hypotetickému) navrhu
a experimentalnimu ovéfeni hybridni platformy, jejiz uspésna realizace je vzhledem ke slozitosti
principu a piedpoklddanych provoznich podminkach podminéna poznanim zdroju provoznich
procesti, vstupujicich do vsech teoreticko-experimentélnich postupti navrhovani hybridnich
podvozkl servisnich robott. V odstavei 4.2 se autor odvolava opét na hypoteticky program a
podminky experimentu. Z néj extrahuje vyhody hybridnich koleso-noha platforem a popisuje
vysledky ziejmé v PC programu uskute¢néného experimentu.

Ze zavéru prace vyplyvé, ze ziejmé na PC modelu autor Gspésné simuloval rizna dynamicka
chovani hybridni platformy a tedy jakoby skute¢né proved! piislusné experimenty, na jejichZ
vysledcich lze konstatovat, Ze zvolena kinematika pohybovych mechanismi umoziuje vhodnym
thlovym natoéenim jeho jednotlivych kloubti vykonavat slozité pohybové manévry. ¢imz je
potvrzeno, Ze zvolend koncepce hybridniho podvozku se muze ve velké mife etablovat pfi
ginnostech, které vyzaduji vysokou miru pohyblivosti v rizném aplika¢nim prostiedi. Rozsah
riiznych dynamickych manévrii je Siroky, pfi cemz mezi nejdulezitéjsi patif salta, kterda umoziuji
robotu piekonavat prekazky vétsi, nez samotna platforma.

Za dalsi krok autor povazuje zkonstruovani prototypu mobilni hybridni platformy. schopné
dynamického chovani. Zvladnuti takové etapy posune soucasné roboty do nové sféry a umozni
pickonévat vétsi prekazky, dosahovat vétsich rychlosti, avSak stale pii akceptovatelnych
energetickych pozadavcich.

Zatazeni Sesté kapitoly: ,,Védecko-vyzkumné aktivity, sedmé kapitoly: ,.Pedagogické aktivity™
a osmé kapitoly: ,.Spoluprace s praxi* do textu habilitacni prace je ponékud neobvyklé, nicméné
pravé na zakladé téchto kapitol, v kontextu s bohatou habilitantovou publikacni ¢innosti, lze
detailnéji posoudit habilitantovy bohaté védecko-padagogické aktivity a jejich praktické prinosy.

Otazky a piipominky oponenta do diskuze:

1. Bylo by dobré terminologicky ujednotit pojmy kolove-kracejici a kolo-noha;

2. Pro¢ odkaz na Japonce Sugiharu neni jako obvykle uveden ¢iselnym odkazem na seznam
literatury, ale je citovan jeho jménem pfimo v textu?

3. Obrazky v praci jsou vesmés bez uvedeni jejich pivodu, nékteré jsou velmi primitivni;

4. Obrazek ¢.36 na str. 52: , Statickd stabilita podvozku ™, obrazek ¢.58 na str.76: ,,Sily na
podvozku pri pohybu po naklonéné roviné ™', podobné jako obrazek ¢.59 na str.77: ., Pohyb
po naklonéné roviné* jsou obrazky s Grovni, odpovidajici stfedoskolské fyzice;

5. Pro¢ se text u obrazku ¢.65 na str.83 | Pracovisko inteligentni manipulace
s neorientovanymi 3D objekimi pomocou priemyselného robota SCARA™ odvolava na
takovy robot, kdyz tento robot na obrazku vibec neni a navic obrazek predstavuje pouze



mobilni robot bez jakékoliv vazby na n&jaké pracovisté? Autor necht’ popiSe architekturu
robotu (robotického manipulaéniho ramene mobilniho robotu) na daném obrazku a
vysvétli rozdily ve vztahu k robotu typu SCARA;

V ¢em autor spatfuje svij hlavni védecky pfinos v kontextu soucasnych (2017) témer
fantastickych experimentalnich vysledkii laboratofe Boston Dynamics s humanoidnimi a
animalnimi roboty?

Zavéreéné hodnoceni:

(US)

7.

Téma habilitaéni prace odpovida oboru habilitace a je velmi aktudlni z hlediska
soucasného stavu poznani v této problematice;

Po prostudovani predloZené disertaéni prace: , Navrh manipulacnej nadstavby servisného
robota pre paletizacno-depaletizacné a montdzne pracoviska'™ mohu jednoznacné

prohlasit, Ze piedlozena habilitaéni prace neni opakovanim diserta¢ni prace:

Z bohatého seznamu publikaci habilitanta je zifejmé, Ze jadro jeho habilita¢ni prace bylo
dostate¢né presentovano na domaci i mezinarodni trovni;

Na zakladé celkového piehledu o védecko-pedagogickych aktivitach habilitanta lze
usuzovat na jeho dobré didaktické schopnosti;

Z publika¢ni ¢innosti habilitanta lze usoudit, Zze se jedna o pracovnika s vyraznou
védeckou erudici;

Habilitantovy prace jsou v dostate¢né mife publikovany v renomovaném védeckém tisku.
fada citaci je 1 ve védecké bazi SCOPUS a WOS;

Cinnost habilitanta ma nepochybnou odezvu a uznani védeckou komunitou.

Na zéakladé tohoto celkového hodnoceni konstatuji, ze dosavadni vysledky habilitanta Ing.
Rudolfa Janose, Ph.D. a ohlasy na né odpovidaji pozadavkim habilitacniho fizeni k udéleni
védecko-pedagogického titulu ,,docent*.

V Bmé, dne 25.6.2019

~ Prof.Ing.Zden¢k Kolibal, CSc.



