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Hodnoceni bakalarske prace oponentem
Nézev préce: Ridici jednotka manipulétoru
Student: Pavel ADLER | | E09B0245P
Oponent: Ing. Jakub Talla
Kritéria hodnoceni prace oponentem Max. body Piidélené body

Splnéni zadani prace (posuzuje se i stupef kvality splnéni) 25 20

Odborna Groven prace 50 40
Interpretace vysledkd a jejich diskuze, pfip. aplikace 15 8

Formalni zpracovani préace, dodrzovani norem 10 5

Hodnoceni obsahu a kvality prace, pfipominky:

Hlavnim cilem bakalarske prace byl navrh Fidici _desky a funkcmho programu pro fizeni robotického
man:pulatoru V ramci prace byla navrzena deska plosnych spojli s procesorem ATMega32A, s LED displayem a
tlacitky pro ovladam robota. Z Casti zabyva]|c1 se Fidicim
kinematiky robota, ac nebyla pfimo v zadani prace. Bakalafska prace je po formalini strance spise primérna a v

fadé pfipadd pr|I|s stroha.

programem Ize ocenit snahu o resenl mverzm

Dotazy oponenta k praci:

Popiste stavajici system nastavovani Uhl& natoceni servomotord pomoci procesoru a navrhnéte moznosti pro

zlep3eni plynulosti pohybu manipulatoru.

Bakalafskou praci hodnotim klasifikaci velmi dobfe (podie Klasifikacni stupnice dané smérnici dékana FEL)

Dne: 19.6.2013

podpis oponenta prace




