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Vedouci BP

Jméno bakaldie: Jaroslav RiiZi¢ka Garantujici katedra: KKY

Nizev bakalaiské prace: Navrh, modelovani a fizeni manipulatoru se $esti stupni volnosti

Predmét hodnoceni Nadprimérné | Prim&mé | Podprimé&mé

Jazykova a graficka uprava O %4 O
Samostatnost zpracovani tématu BP O
Vhodnost pouzitych metod Y] U U
Zplisob zpracovani a vyhodnoceni O v (]
Spravnost ziskanych vysledki % t U
Vlastni pfinos O O

O O g

Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:
Cilem bakalafské prace bylo navrhnout a realizovat model paralelniho robotu, tzv. Stewartovu platformu.

Autor bakalafské popisuje konstrukci Stewartovy platformy, ktera misto linedrnich pohonti pouziva
krokové motory. Nasledné prezentuje matematicky popis této platformy, ktery je ov&fen v nastroji

Simulink: Posléze se vénuje popisu HW komponent, které byly pouZity pro teatizaci fidiciho systému,
zptsobu jejich zapojenii komunikace mezi moduly.

Préce spliiuje viechny body zadéani. Platforma je pln€ funk&ni a bude vyuZita k fe3eni tiloh v navazujici
praci.

Préci je mozné vytknout vétsi po&et preklepi a v n&kterych mistech horsi grafickou upravu.

Splnéni bodl zadéni M uplng& 0] gaste¢ngé [ nesplné&no
Doporudeni prace k obhajob& M ano [J ne
Celkové hodnoceni price M vyborné¢ |[[J velmidobfe |J dobie [J nevyhovél
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