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Hodnoceni bakalarské prace oponentem

Nézev préce: Delta-robot fizeny z pocitace
Student: Martin FAKTOR | smaEsl: | FE10B0293P
Oponent: Ing. Jindfich KFivka
Kritéria hodnocenl préce oponentem Max. body Pfid&lené body

Spinéni zadani prace (posuzuje se i stupen kvality spinéni) 25 25

Odborna Uroven prace 50 44
Interpretace vysledk( a jejich diskuze, pfip. aplikace 15 14

Formalni zpracovani prace, dodrzovani norem 10 8

Hodnoceni obsahu a kvality préace, piipominky:

Na praci je vidét, Ze studenta vyvoj Delta-robota bavil a vysledek je tedy velmi p&kny. Student prokazal, ze
dovede vyvinout systém jak po hardwaroveé, tak softwarové strance. Lze snad pouze vytknout pouZiti
komunikacni sestavy (UART - RS232 - USB), kde by bylo lepsi feseni pouZit rovnou pfevodnik (UART - USB),
ktery student v praci také zmifiuje. V samotném textu Ize najit drobné chyby, které ale nesnizuji celkovou

Uroven, a proto praci hodnotim znamkou vyborné.

Dotazy oponenta k préci:

- Proc jste nepouZil pfimo pFevodnik sériové linky na USB napf. v praci Vami zmifiovany FTDI?

- Bude planované rozsifeni vyuZito nékde v praxi nebo k propagaci nasi fakulty?
- Jak by jste vylepsil celkovou tuhost a tim i presnost robota?

- Jaka je latence odezvy robota na Fidici aplikaci v PC?

Bakalarskou praci hodnotim klasifikaci vyborné (podie kiasifikaini stupnice dané smérnici dékana FEL)

/.

podpis oponenta préce
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