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Hodnoceni bakalarské prace oponentem

Nézev préce: Model robotického svafovaciho systému
Student: Zden&k KEHL | sd&so: | E11B0217P
Oponent: Ing. Jifi Foft, Ph.D.
Kritéria hodnoceni préce oponentem Max. body Pridélené body

Spinéni zadani préce (posuzuje se i stupefi kvality spinéni) 25 25

Odborna droven prace 50 45
Interpretace vysledki a jejich diskuze, pFip. aplikace 15 12

Formalni zpracovani préace, dodrfovéni norem 10 8

Hodnocenf obsahu a kvality prace, pfipominky:

PredloZend bakalafska prace se vénuje navrhu funk&niho modelu svarovaciho robotického systému. Hlavnim
pfinosem je sestaveni navrzeného modelu véetnd implementace Fidicich algoritmd a ovéreni funkcnosti modelu
v laboratori KEV. Prace splfiuje vechny body zadani, Je zpracovana pfehlednym a srozumitelnym zplisobem a
obsahuje pouze minimalni mnoZstvi pravopisnych chyb a preklepd.

Dotazy oponenta k pradi:

1) Na str,24 piSete, Ze vyuzivate metodu pfimého uziti goniometrickych funkci, kterd se ale v praxi téméf
nepouziva, Jakeé metody jsou pouZitelné pro slozitéjsi robotické systémy a bylo by je moZné implementovat
take do Vami navrzeného modelu?

2) Jaké jsou moZznosti zvySeni pFesnosti robotickych systém(?

Bakalafskou praci hodnotim klasifikaci vyborné (podie Kiasifika&ni stupnice dané smérnici dékana FEL)
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