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Splnéni zadani
splnéno

Zhodnoceni odborn¢ trovné prace

Téma prace je velmi Siroké, autor se dotyka n¢kolika obort, jako napt. mechanika, elektrické stroje a pohony,
slaboprouda 1 vykonova elektronika a programovani. Popis navrhovaného manipulatoru je ale velmi nepfesny a
nepiehledny. Prace je doplnéna modely ramen, ale komponenty nejsou v obrazcich vyznaceny, takze se 1ze jen
tézko domnivat, o které Casti se zrovna v textu pise. Dale prace obsahuje velké mnoZzstvi nepfesnosti, napt. v
oblasti popisu elektrickych stroji a dalSich komponent. N&ktera tvrzeni bych povazoval dokonce za chybna,
napf. v odstavci na str. 48 ve véteé "...nikdy nemuze byt najednou aktivovan spodni a horni spinac a tim
zpusobit zkrat. Tato ochrana je dulezita pii prototypovani...". Potom domnénka, Ze parametr Slewrate ma
vyznam pro zpozdeéni spinani (misto zpomaleni) apod. Zrychleni s jednotkou rad/s apod.

Navzdory zminénym nedostatkiim Ize z odborné zamétenych kapitol usoudit, Ze student odvedl velké mnoZstvi
prace na navrhu modeld, vyhledani komponent, navrh ménice a jeho fizeni véetné piistupu pies internetovy
prohlize¢. Zadani préace bylo splnéno.

Zhodnoceni forméalni trovné a prace s literaturou
Formalni zpracovani prace povazuji za slabé. V praci je velké mnoZstvi pieklepil i pravopisnych chyb. Napt.:

* str. 12 "Jeji cilem" misto "Jejim ...", "KaZzda z té€chto kritérii",

e str. 13 "rizné druhy pouzity pohonii",

+ str. 14 "Existuji dvé zékladni vazby dvojce transakéni a rotacni" a mnoho dalSich,

* str. 16 shoda podmétu s piisudkem "motory museli”,

* krkolomné obraty jako napt. "aktudlni pouzivané navrhové typy manipulatorti",

* chybéjici interpunkce a mnoho dalsich.
Autor si pro praci zvolil pouze 5 pramend, ze kterych v textu cituje vybrané informace. Na nékterych vztazich,
tabulkach a obrazcich je vidét, ze jsou rovnéz prebrané z jiné literatury, ale prameny citovany nejsou. Nékteré
pasaze jsou prebirany az nekriticky a Ize v nich najit nesrovnalosti s realitou, napt. Tab. 1 a dale popis principu
elektrickych stroju.
Matematické vztahy jsou uvedeny pouze finalni, bez odvozeni, ptipadné bez uvedeni zdroje. Seznam pouZzitych
symbolil je velmi struény v porovnani s po¢tem veli¢in, které se v praci potom vyskytuji. Rovnéz l1ze najit
chyby (napft. DeltaBxy).

Doporudeni k obhajob&
Doporucuji k obhajobé

Dotazy k praci

1. Uved’te konkrétni ptiklad paletizatoru nebo jiného manipulatoru s uzavienou kinematickou strukturou.
2. Popiste detailné model efektoru a jeho jednotlivych komponent v modelu.
3. K ¢emu by navrzeny manipulator mohl slouzit?
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