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Komentafe ¢&i pfipominky:

Pisemna podoba této diplomové prace je obsahové, formalné i rozsahem na spide primérné Urovni.
V&tsi vyhrady mam u této psané dokumentace k nékterym slovnim obratim a vétam. Misty je zavadé&jici
a neodborné vyjadiovani, napf. str. 33: ,které umoziiuji programovani orientovane vice na bazi ,uceni*
nez na psani strojoveho kodu®“. Z reSerSe vypliva, Ze se diplomant-opiral pouze o 3 zdroje. O¢ekaval
bych, ze student magisterskeho studia prostuduje vice odborné literatury. Kapitola 1.3 je pomérné
zvlastné napsana, s piihlédnutim na navazujici kapitoly 1.4 a 1.6-Popis navrhu systému je ve druhé
kapitole misty psan v prvni osobé a pfipomina spige vypravéni nez popis technického problému, ktery je
obvykly v technické dokumentaci. Z mého pohledu nejzajimavéjsi kapitola 2.7 je pomérné kratka a
jednotlivé algoritmy by bylo lepsi popsat na zékladé vyvojovych, pfipadné blokovych diagrami. PfiloZzené
kédy v jazyce Matlab vypadaji funkéng, zaslouzili by véak vice okomentovat.

Viastni praktickou ¢innost (naprogramovany systém) pana MiSenského naopak hodnotim jako velmi
dobrou a nemam k ni Zadné vyhrady.

...pokracuje na strané 2
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Celkové zhodnoceni:

K technické realizaci nemam Zadné vétsi vyhrady. Autor této diplomové prace ve v8ech vyse uvedenych
dil¢ich ukolech prokazal velmi dobré znalosti fedené problematiky. V&echny stanovené cile diplomové
prace byly, dle mého nazoru, splnény a pomérné dobfe vyieseny.

Vysledny navrzeny a vytvofeny model paze robota ABB YuMi, spolu s vytvofenymi skripty v
programovacim jazyce Matlab, se zda byt funkénl. | pfes vyhrady u psané dokumentace povazuji tuto
diplomovou praci za pomérné zdafilou.

Otazky k obhajobé:

V zavéru diplomové prace je uvedeno, Ze dosazeni mensi chyby nebylo mozné, protoZe ve vypoétu r ve
vztahu (2.25) dochazelo k déleni nulou. Bylo by mozné i pfesto chybu snizit n&jakym jinym zplsobem?
Upravou rovnice, aproximaci, odhadem parametrt ...?

Celkova klasifikace:

Prace splfiuje pozadavky na udé&leni akademického titulu, a proto ji doporuduji k obhajobé

Navrhuiji tuto praci klasifikovat stupném C

V Liberci o
dne 2252019

Podpisem sou&asné potvrzuiji, Ze nejsem v Zadném osobnim vztahu k autorovi prace
A fl Rl ™ v\_\
;\)odpis oponenta
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