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(u externich hodnotitelli uvedte téz kontaktni adresu pracovisté)

1. Cil prace
(uvedte, do jaké miry byl napinén):
Cilem pfedlozené bakalarské prace bylo provést technicky navrh implementace manipulaéniho robota na
pracovisté elektrické kontroly konektor(l. V predlozené bakalaiské praci je tento vyty&eny cil spinén.

2. Obsahové zpracovani

(originalita feSeni, naroénost, tvlréi pristup, proporcionalita teoretické a vlastni prace, vhodnost

pfiloh atd.):
Prace je rozdélena na reSersSni ¢ast, kde je proveden popis a rozbor sou¢asnych trendti v primyslovych
robotech a praktickou ¢ast, kde je uvedena analyza sou€asného stavu pracovisté s predpokladanym
nasazenim robotického manipulatoru. Dale je proveden navrh technického feseni s popisem jednotlivych
krokl. PredloZena prace obsahuje vypovidajici obrézky, hodnotové tabulky, dispoziéni navrhy a
vykresovou dokumentaci. Obsahové tato bakalarska prace adekvatné odpovida zadanému tématu.

3. Hodnoceni technické slozky prace
(kvalita a pfimérenost technickych vypoctll, doprovodné vykresové dokumentace atd.):

Bakalaiska prace obsahuje, jak reSersni ¢ast s technickych popisem v oblasti manipulac¢nich robotd a
jejich vyuzitelnosti, tak i praktickou ¢ast se samotnym fe$enim navrhu pracovisté, které bude doplnéno o
manipulaéni zafizeni (roboticky manipulator) pro prenos vyrobk{ na kontrolni pracovisté a zpét.
Nasleduje rozbor jednotlivych konstrukénich soucasti v podobé dispozi¢nich navrhl. Zavérem je navrZzen
vstupni zasobnik pro roboticky manipulator ve formé 3D modelu a vykresové dokumentace.



4. Formalni nalezitosti
(jazykovy projev, spravnost citace a odkazl na literaturu, graficka tprava, prehlednost ¢lenéni
kapitol, kvalita tabulek, graftl, pfiloh atd.):

Formalni zpracovani, déleni kapitol a grafické zpracovani je v této bakalarské praci frazeno prehledné a
systematicky. Nepatrné formalni nedostatky nikterak nesnizuji kvalitu této bakalarské prace.

5. Strucny komentar hodnotitele
(rozsah prace, celkovy dojem z prace, silné a slabé stranky, originalita myslenek a zpracovani):

Hlavni pfinos této bakalarské prace je ve zpracovani informaci o vyuzitelnosti robotickych manipulatord v
nasazeni pro rutinni ¢innosti spojené s prfesunem vyrobenych dilll (konektoru destového senzoru pro
automobilovy priimysl) na kontrolni stanovisté a zpét. Vysledné technické rfeseni mize byt plné vyuzito u
nové navrhovaného pracovisté pro vykonavani téchto manipulacnich tkon(. V navrhu vstupniho
zasobniku pro roboticky manipulator bude, do piné funkénosti, jesté nutné nékteré prvky technicky ovéfit.
Z predlozené prace je ziejmé, ze autor se pIné vénoval zpracovani nebot prevliada samostatna tvarci
gast.

6. Otazky a pripominky na autora prace k blizSimu vysvétleni pfi obhajobé
(max. 3):
Jak prispéje k tomuto kontrolné-vyrobnimu procesu nasazeni robotického manipulatoru?

7. Navrhovana vysledna klasifikace *)
vyborné
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