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Hodnocení práce: A B C D E F 

  Hodnocení: 

A – nejlepší; F - nevyhovující 

1. Aktuálnost řešeného tématu       

2. Obtížnost zadaného úkolu       

3. Splnění všech bodů zadání       

4. Vhodnost zvolené metody řešení       

5. Logické členění práce       

6. Úroveň jazykového zpracování        

7. Formální úroveň práce        

8. Práce s literaturou a její citace       

9. Úroveň zpracování teoretické části       

10. Kvalita zpracování praktické části       

11. Dosažené výsledky práce       

12. Přínos práce a její využití       

 

Celkové hodnocení práce:       

Výsledná známka není průměrem výše uvedených hodnocení. Známku uvede oponent dle svého 

uvážení dle klasifikační stupnice ECTS:  

A – výborně, B – velmi dobře, C – dobře, D – uspokojivě, E – dostatečně, F – nedostatečně.  

Stupeň F znamená též „nedoporučuji práci k obhajobě“. 

Předloženou bakalářskou práci doporučuji k obhajobě a navrhuji hodnocení 

C - dobře. 
V případě hodnocení stupněm „F – nedostatečně“ uveďte do připomínek a slovního vyjádření  

hlavní nedostatky práce a důvody tohoto hodnocení. 

 

Otázky k obhajobě: 

Jaké jsou základní kinematické struktury manipulátorů a jak se od sebe liší? 

Jakým způsom se v praxi provádí vzájemná kalibrace kamery a robota? 

V simulaci robota dochází k otočení věže a hlavně o 180 stupňů. Jednou při vyzvednutí a podruhé 

při montáži. Výsledkem je stejná poloha objektu jako na začátku. Proč k tomuto otáčení dochází?  

 

Další připomínky, vyjádření, náměty k obhajobě práce (možno pokračovat i na další stránce): 

V teoretické části práce je uvedeno třídění robotů podle kinematické struktury. Student čerpal 

z internetového zdroje, který má k těmto kinematickým strukturám špatné obrázky. Obrázek 9 

v práci není kloubový robot a obrázek 11 není polární/sférický robot. Práce se zabývá kamerovým 



 

naváděním robotu. Bylo by dobré tedy uvést a schématicky znázornit souřadné systémy (robotu, 

kamery, snímku) a nutné transformace mezi nimi pro transformaci souřadnic ze souřadného 

systému snímku do souřadného systému robota.  Poslední úkol zadání, kterým je návrh programu 

pro kamerovou kontrolu je popsán pouze na 4 řádcích v kapitole 4.3. Jakým způsobem se závěrečná 

kamerová kontrola výrobku provádí?       
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