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Hodnoceni bakalarské prace oponentem

Nézev préce: Hardware pro Fizeni robotické ruky
Student: Jifi MOUCEK | sw.&so: | E12B0460P
Oponent: Ing. Jindrich Jansa
Kritéria hodnoceni prace oponentem Max. body PFid&lené body

Spinéni zadani prace (posuzuje se i stupef kvality spinéni) 25 10

Odborna troven prace 50 30
Interpretace vysledki & jejich diskuze, pfip. aplikace 15 5

Formalni zpracovani prace, dodrzovani norem 10 10

Hodnoceni obsahu a kvality prace, pfipominky:

Autor v Uvodnich ¢astech popisuje rozdéleni, zakladni pojmy kinematiky a fizeni préimyslovych robotd.

BohuZel, co se ty¢e bodll 3 a 4 zadéni, autor popisuje pouze propojovaci pole k pfipojeni serv ke kontroléru.
Nicméné v zavéru je zminka o provozu manipulatoru s programem v pouzitém kontroléru. Tento program, ktery
v tomto pfipadé povazuji za hlavni pfinos prace, viak neri nikde popsan.

Z forméliniho hlediska je prace na velmi dobré Urovni a jeji jazyk je kultivovany.

Praci hodnotim stupném dobfe a doporucuji k obhajobé, kde autor zodpovi navrzené dotazy, pficemZ
rozhodujici by mél byt dotaz prvni.

Dotazy oponenta k praci:

1) V zavéru prace velmi stru¢né uvédite, Ze byl manipuldtor schopen provozu s kédem napsanym v jazyce
Wiring. Tento kad byl Vasi tvorbou? Popiste jeho vlastnosti.

2) Navrhujete napéjeni kontroléru a serv ze dvou rliznych zdrojil. Co by se stalo, kdyby byla obé zafizeni
napajena ze stejného zdroje a jaké jsou jiné zplisoby feseni tohoto problému?

3).V tabulce 2.1 uvadite klidovy proudovy odbér serv deklarovany vyrobcem. Zkousel jste klidovy odbér overit
méfenim? V navaznosti na predchozi otazku, jaky je maximalni odbér serv a zda z toho skutecne plyne potreba
dvou zdrojd?

Bakalarskou praci hodnotim klasifikaci dobfe (padie kiasifikacni stupnice dané smémici dékana FEL)
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