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Téma bakalarské Roboticka ruka na platformé Arduino

préace:
Hodnoceni prace: A B C D E F
Hodnocent:
A — nejlepsi; F - nevyhovujici
1.  Aktudlnost feSeného tématu O O
2. Obtiznost zadaného tkolu X O OO 0O O
3. Splnéni viech bodii zad4ni O X OO O O
4. Vhodnost zvolené metody feseni X O OO 0O O
5. Logické ¢lenéni price X OO O>Od o
6.  Uroven jazykového zpracovéni OO X O 0O O
7.  Formalni droveh préce OO 0OX OO
8.  Préce s literaturou a jeji citace O OO0 X O
9.  Uroven zpracovani teoretické &dsti OO X OO O
10. Kvalita zpracovani praktické ¢asti OO O0OX O O
11. DosaZené vysledky prace X O O O O O
12. Ptinos price a jeji vyuziti X O OO 0O O

Celkové hodnoceni prace:

Vyslednd zndmka neni primérem vyse uvedenych hodnoceni. Zndmku uvede oponent dle svého
uvazeni dle klasifikacni stupnice ECTS:

A — vyborné, B — velmi dobfe, C — dobie, D — uspokojive, E — dostatecné, F — nedostatecné.
Stupent F znamena téz ,,nedoporucuji praci k obhajob¢é*.

Piedlozenou bakalaiskou praci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni

B - velmi dobfre.
V pripadé hodnoceni stupném ,,F — nedostateéné* uved’te do piipominek a slovniho vyjadieni
hlavni nedostatky prace a diivody tohoto hodnoceni.

Otazky k obhajobé:

1) Na str. 9 je uvedeno: "V posledni kapitole praktické ¢asti je test tohoto robotu, kde spliiuje
jednotlivé tlohy jako je pfemistovani objektli, preciznost a schopnost zapamatovat si jednotlivé
kroky." OvSem Zadné ovéteni "schopnosti pamatovat si jednotlivé kroky" v préci nelze najit. Nebo
se oponent piehlédnul?

2) Str. 12: Jak si ¢tendf muZe piedstavit "tfi po sob¢ jdouci klouby protinajici se"?

3) Obr. 9 se vztahuje k textu uvedenému v téZe podkapitole, nebo ptedstavuje jiny princip fizeni
servomotoru?

4) Podkapitola 9.1: Jak byla provedena kalibrace pootoceni servomotorti? Jakymi prostfedky byla
poloha koncovych bodii ramene méfena?
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5) Podkapitola 9.2: Jak byly voleny trajektorie pohybu pfti sklddani kostek?

DalSi piipominky, vyjadieni, niméty k obhajobé prace (mozno pokracovat i na dalsi strance):
Predlozend bakalarska prace se zabyva navrhnem a realizaci konstrukce a ovladani prototypu
robotické ruky. Mechanické ¢asti ruky jsou vytvoieny metodou 3D tisku, pohyb zajist'uji
servomotory a ruka je fizena mikropocitacem zalozenym na platformé Arduino. Délkové ovladani
ruky je mozné skrze vytvorenou mobilni aplikaci propojenou s prototypem technologii Bluetooth.

V teoretické ¢asti prace je popsdna konstrukce jednoduchych manipulétord, platforma Arduino, jsou
uvedeny rtizné druhy elektromotorti, princip ¢innosti servomotori a typy prevodovek pouZzivané pro
roboty.

Prakticka ¢ast prace pak obsahuje vypocet minimdlnich potfebnych tocivych momentt, popisuje
navrh a konstrukci mechanickych ¢asti tiSténych na 3D tiskarn¢ a celkovou konstrukci robotické
ruky. Dale je stru¢né piedstaven vytvoieny software jak na stran¢ ruky, tak i mobilni aplikace pro
jeji dalkové ovladani. Na zavér je (opet velmi strucné) popsano testovani manipulétoru.

Po praktické strance se jedna o velmi zdatilou praci. O tom svéd¢i studentovo umisténi na 3. misté

v mezindrodni sout&Zi odborné a tviiréi &innosti studentt (STOC) ve své kategorii. ZvI4§t ocefuji
studentiiv vlastni ndvrh a 3D tisk plastovych dil.

Predlozend bakalarska prace vSak vyrazné pokulhdva ve své celkové formdlni podobé. Zvlaste
prezentace jeji praktické Casti je doslova odbytd. Konkrétni nedostatky, které 1ze praci vytknout:

- Na str. 12 je citovan poznatek D. L. Piepera bez uvedenti citace ptivodniho zdroje.

- Na téZe strané existuji opakujici se identické véty.

- Nevhodné pouziti 1. nebo 3. os. v ¢inném rod¢ (napft. "ddle si mizeme otevfit", "ma piedstava
robotické ruky byla", "které jsou zvolil tak, ze").

- Pravopisné chybné tvary slov (napf. "tyto zafizeni", "servomotory, kterd").

- Chybgjici vétnd interpunkce. (Zejména v Castech textu, kde je zfejmy vyznamny podil vlastni
autorovy invence.)

- Obrazky (zvlasté v teoretické ¢asti prace) nejsou v textu odkazovany, takze ¢tenér netusi, k cemu
se vazi.

- Zavére¢na podkapitola je az pfiliS strucénd, postradajici dileZité detaily.

- Zdroj [17] v seznamu pouZité literatury je nevhodné naformatovany.

- Zdroje [21]-[25] nejsou v textu prace vibec citovany a v seznamu pouZité literatury jsou doplnény
zfejmé jen kviili tomu, Ze jsou uvedeny v oficidlnim zaddni prace!

- Seznam zkratek postrada nékteré zkratky uvedené v textu prace (napt. PLA).

- Skoda Ze nejsou vytvotené 3D modely zobrazeny v piflohdch ve vizualné piijatelné podobé pro
béZného Ctenare, napt. ve formatu PDF.

Celkové oponentem navrZzené hodnoceni je piiznivé jen diky mnoZstvi odvedené praktické prace,
kdezto formélni droven predloZeného textu je podpramérna.

Datum 22.5.2022 Podpis oponenta bakalarské prace



