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prace:
Hodnoceni prace: A B C D E F
Hodnoceni:
A —nejlepsi; F - nevyhovujici
1.  Aktudlnost feSen¢ho tématu o
2. Obtiznost zadaného tikolu O X O 0O O O
3. Splnéni vech bodii zadani X O O 0O 0 O
4.  Vhodnost zvolené metody feSeni O X O 0O 0O 0O
5. Logické ¢lenéni prace X O 0O 0O 0O O
6.  Urovei jazykového zpracovani O X O 0O O O
7. Formalni uroven prace O X O 0O O O
8.  Préce s literaturou a jeji citace X O O O O O
9.  Uroved zpracovani teoretické &asti X O 0O 0O 0O O
10. Kvalita zpracovani praktické ¢asti X O 0O 0O 0O d
11. Dosazené vysledky prace O X O 0O O O
12. Ptinos prace a jeji vyuziti O X O 0O O d

Celkové hodnoceni prace:

Vyslednd zndmka neni priimérem vyse uvedenych hodnoceni. Znamku uvede oponent dle svého
uvazeni dle klasifika¢ni stupnice ECTS:

A — vyborn¢, B — velmi dobte, C — dobie, D — uspokojivé, E — dostatecné€, F — nedostatecné.
Stupeini F znamend téz ,,nedoporucuji praci k obhajob&®.

Pi‘edloZenou bakalarskou praci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni

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

Otazky k obhajobé:
1. Pro¢ jste pouzil model robota Yaskawa GP7, byl ve vybéru i jiny model?
2. Jaké jsou limity pouzitého feseni a kde byste vidél moznosti budouciho rozsiteni?

Dalsi pripominky, vyjadieni, naméty k obhajobé prace (moZno pokracovat i na dalsi strance):
PredloZena bakalarska prace se vénuje tématu primyslové robotizace, konkrétné jeji implementaci
do vyrobni balici linky. V teoretické ¢asti autor podrobné rozebira historii robotizace, typy robott,
bezpecnostni aspekty a technologicky kontext (Primysl 4.0/5.0). V praktické ¢asti popisuje
konkrétni aplikaci robotl v konkrétni firmeé, hodnoti piivodni stav linky, pfinosy a ptipadné
komplikace zavedené robotizace.




Zvlastni ptinos piedstavuje vytvoieny 3D model s Arduino robotem simulujicim ¢innost vyrobni
linky, coz prokazuje autorovu schopnost pfevést teoretické poznatky do praktického modelu.
Ocenuji rovnéz propojeni s realnym prumyslovym provozem. Zaveérem lze konstatovat, ze vSechny
body zadani byly splnény a praci doporucuji k obhajobé.
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