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Splnéni zadani
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Zhodnoceni odborn¢ trovné prace

Student se predkladané praci vénoval se zajmem, pracoval ovSem spiSe narazove. V pocatecni fazi prace a po
jejim odloZeni opét v zavérecném piilroce aktivné vyuzival pravidelnych konzultaci s vedoucim prace, kam
dochazel vZzdy s dal§im pokrokem v praci a s konkrétnimi dotazy a navrhy. Prace byla negativné€ ovlivnéna
probihajici pandemii, a tedy omezenou moZnosti prace v laboratofi. Student projevil schopnost samostatné
prace a tvirciho pfistupu k feSeni problém1.

Vice prostoru mélo byt v ivodu prace vénovano zékladim kinematiky tohoto typu manipulatord. S tim souvisi
¢astecn¢ take to, kde by byl prostor pro zlepsSeni, a to ve vyvoji fidiciho software. Byl vyuzit pfizptisobeny
hotovy software, ktery neodpovidd vhodné nastaveni os a fidicich motord. Zde by bylo vhodné;jsi navrhnout
software vlastni a zkalibrovany pro vyvinuty manipulator.

Roboticka ruka je dle pozadavku zadéni schopna pohybil zadanym smérem, po strance mechanické je
manipulator navrzen vhodné, stejné jako fidici deska. Diky navrzenému stojanu a usporadani, Ize na praci
navazat dal§im vyvojem manipulétoru, jak bylo planovano.

Zhodnoceni formélni Grovné a prace s literaturou

Prace je zpracovana piehledné, s malym mnoZstvim pteklepli. Mohly byt voleny v nékterych pfipadech mensi
obrazky, odstavce by mély byt zarovnany do bloku. Poctem stran prace spliiuje pozadovany rozsah DP, ale
spiSe na dolnim limitu.

Posouzeni podobnosti kvalifikaéni prace

Tato kvalifika¢ni prace byla, v souladu s Vyhlaskou dékana €. 3D/2021 - O kvalifikaénich pracich a statnich
zaverecnych zkouskach, provétena systémem pro odhalovani plagiati Theses.cz, ktery nevykazal vyznamnou
shodu préce s jinymi dily.
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