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Splnéni zadani
¢astecné

Zhodnoceni odborn¢ trovné prace

Student v Givodni ¢asti popsal druhy robotickych manipuldtoru se zaméfeni na bionické struktury. V dalsi ¢asti
se vénoval pohontim a jejich fizeni. Ocekaval bych vétsi zaméreni na kinematiku pohybu robota (prvni bod
zadani). Zéakladni kinematicky rozbor chybi. Druha kapitola je jiz zaméfena na samotnou konstrukci
manipulatoru. Autor zde popisuje studii v Solidworksu véetné problémy, které s vyvoj vznikly. Systém je
nasledné realizovan pomoci mechanickych a elektronickych prvka a ¢asti, ktera byla vyrobena pomoci 3D
tisku. Kapitola je velmi podrobna a detailn¢ popisuje vSechny faze vyroby. Zpétnd vazba byla realizovana
pomoci akcelerometru. Kapitola 3 se zabyva softwarovou ¢asti projektu. Autor vyuziva prostredi Arduina a G-
kodu, ktery se s vyhodou pouziva pti 3D tisku. Kapitola je pomérné kratka. Dale postradam ukéazky
modelovych a redlnych situaci pohybu manipulatoru.

Zhodnoceni formalni Grovné a prace s literaturou

Prace je psana Cesky v rozsahu 41 stran. Ackoliv je doporuceny rozsah splnén, ocekaval bych rozvedeni
jednotlivych kapitol do vétSich detailt. Prace obsahuje mensi mnozstvi pieklept a nepfesnych tvrzeni, které
ovSem podstatné nesnizuji jeji technickou troven. Student pouZzil pouze 9 zdrojui. U diplomové prace je to
nezvykle malo.

Doporuceni k obhajobé&
Doporucuji k obhajobé

Dotazy k praci
Formalni pfipominky
str. 9. Informace, ze se Arduino se programuje v jazyce C# neni pravdiva
str. 10. Robot se vétSinou uvadi v nezivotném rode.
str. 11. Samci mohou produkovat pohyby? Samice ne?
Otazky
1. Jakym zptisobem byl aplikovan G-kod do prosttedi Arduina?
2. Byly zkouSeny modelové ptipady pohybu (pohyb v jedné ose, natoceni, ...)? Jakym zplisobem byl
kontrolovan redlny pohyb jako odezva na fizeni?
3. Uved’te moznosti konkrétni ukézku fizeni robota
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