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Oponent: Ing. Jifi Foft, Ph.D.
Kritéria hodnocenl prace oponentem Max. body Pfidélené body

Spinéni zadéni prace (posuzuje se i stuperi kvality spinéni) 25 20

Odborné Groven prace 50 35
Interpretace vysledkd a jejich diskuze, pfip. aplikace 15 10

Formalni zpracovani prace, dodrZovani norem 10 5

Hodnocenf obsahu a kvality préce, pfipominky:

Predlofena bakalaiska prace se zabyva problematikou implementace pfimé a inverzni kinematiky pro fizeni
robotického systému. Prace obsahuje strycny Gvod do robotiky a prechazi na popis pouzitého vyukového
modelu ALSA od spolecnosti Lynxmotion. Cast prace se vénuje sestaveni potfebnych matic pro tento model
robota. Uvedena je téZ moznost zavedeni zpétné vazby od snimace natoceni jednotlivych kloubd robota.

Z textu véak nenf zcela patrné jakych vysledkd se podafilo dosahnout. Autor uvadi schema a plodny spoj pro
snima¢ polohy a v pfiloze je také uveden vypis fidiciho programu, Nicméné v zavéru neni zminén dosazeny
stav. Je model pfipraven K nasazeni do vyuky nebg je potfeba vyresit jesté néjaké dilci problémy? Navrh na
pripadny dal$i postup praci ap. Prace obsahuje nékteré drobné nepresnosti a za zminku stoji také seznam
zkratek na str.9.

Zminéné nedostatky pak ¢astegné snizuji hodnoceni prace.

Dotazy oponenta k praci:

1) Vysvétlete princip vyuziti Jakobianu pro Ucely inverzni kinematiky,
2) Popiste princip a pouZiti navrzeného snimace natoceni u robotickeho ramena ALSA.

BakalaFskou praci hodnotim klasifikaci velmi dobfe (podie kiasifikatni stupnice dané smémici dékana FEL)
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