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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Bakalaiské prace se zabyva navrhem nadiazeného fizeni kolaborativnich roboti. Prvni ¢ast prace obsahuje
struény, ale velmi prehledny popis problematiky primyslovych roboti. Zvlasté peclivé se prace zabyva
otazkou bezpeénosti a tomu, jak je bezpeénost provozu fesena u kolaborativnich robotu.

V druhé &asti se prace vénuje navrhu nadfazeného Fidiciho systému robotu UR3 od spole¢nosti Universal
robots, ktery umozni programovani robotu v relativnim soufadném systému obrobku. V praci je piehledné
popsan program na strané robota, nadfazené fizeni v systému REXYGEN a komunikaéni protokol.
Nechybi ani piiklad, kde je ilustrovana fukénost celého konceptu.

Préace mé po vech strankach vysokou trover. Jednim z velmi mala nedostatki je nepiilis disledné
odkazovani obrazki v textu, coz ma ale jen velmi maly vliv na jeji prehlednost.

Otazka:

Jaké presnosti Ize pohybu robota Ize dosahnout s pouZitim kamery?
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