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Hodnoceni bakalarské prace vedoucim
Nézev préce: VyuZiti kinematickych Gloh pro Fizeni robotického systému
Student: Luka$ KOPRIVA | sd.asl: | E08BOO75P
Vedoucf: Ing. Petr Benes
Kritéria hodnoceni prace vedoucim Max. body Pridélené body
Spinéni zadani prace 40 40
Aktivita studenta béhem zpracovani prace (vyuZiti 30 75
konzultaci, prace s literaturou, aktivni pfistup, ...
Formalni zpracovani prace 15 5 ¢
Dodrzeni termin{i (plynulost zpracovéni béhem ak. roku, 15 10 L
dodrzeni terminu odevzdani, prodlouzeni studia

Hodnocenf &nnosti studenta, pfipominky, dotazy:

Body zadani prace byly spinény. Student sestavil a zkalibroval roboticky systém a navrhl pro tento systém fidici
program, Dale student navrhl a do fidiciho programu implementoval pfimou i inverzni kinematickou dlohu pro
roboticky system. Drobné vytky vSak mam k nepfesnostem v odborné terminologii a k formalni Grovrii prace.

BakalaFskou praci hodnotim klasifikaci velmi dobfe (podie Kiasifikaéni stupnice dané smérnici dékana FEL)

Dne: 19.6.2012

podpis vedouciho prace
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prace vedoucim
stejnosmérného motoru
| sw.asl: | E09BOOSSP
rtin Janda, Ph.D.
Max. body Pfid&lené body
40 40
30 30
15 14
, 15 15

h ménice pro napajeni stejnosmérného motoru s
okontroléru PIC. Po dokonceni komunikacni casti

//PEM.

stupnice dané smérnici dékana FEL)
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