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Predlozena diplomova prace obsahuje 107 stran textu v¢. struéné uZivatelské prirucky a
technické dokumentace efektoru a fidici rukavice. Soucasti pfiloZeného archivu jsou 3D modely,
zdrojové kody obou soustav a schémata zapojeni. Seznam literatury cita celkem 43 poloZzek,
které jsou z vétsi ¢asti dostupné online. VSechny citované prameny koresponduji s tématem
prace a feSenou problematikou.

Téma a cile diplomové prace a zvolené metody zpracovani

Téma diplomové prace bylo jednoznac¢né a srozumitelné formulovano v zadani. Hlavnim
cilem prace byl navrh a realizace koncového efektoru mikromanipulatoru robotického ramene,
jehoz pohyby mély byt fizeny externi autonomni fidici jednotkou na bazi jednocipového
mikropocitace. Soucasti prace méla byt podrobnd vyrobni dokumentace, zdrojové kédy pro
mikropoditac a uZivatelsky manual.

Diplomova prace je ¢lenéna mimo tivodu a zavéru do osmi hlavnich kapitol a 1ze ji logicky
rozdélit na teoretickou a praktickou ¢ast. Prvnich pét kapitol 1ze fadit spiSe do casti teoretické
a jejich soucasti je reSerSe zadaného tématu zahrnujici zakladni informace o pouzivanych
koncovych efektorech a tichopnych hlavicich a popis hlavnich ¢asti navrhovaného zafizeni.
Autor se také strucné zabyva technologiemi 3D tisku.

Pro praci stéZejni jsou pak kapitoly 7, 8 a 9, v nichZ diplomant pfedstavuje své feSeni
koncového efektoru a fidiciho zafizeni v podobé rukavice. Podrobné se zabyva mechanickou
konstrukci a ndvrhem a implementaci fidictho software. Koncovy efektor byl navrzen jako
symetricky tfiprsty s ohybem kazdého prstu realizovanym pomoci integrovaného lanka a
servomotoru. Jeho komunikace s fidicim systémem je realizovana jako bezdratova, s vyuzitim
Bluetooth modulu.

Strucné hodnoceni dosazenych vysledkii prace je provedeno az v zavéru, ve kterém jsou
uvedeny také ndvrhy na mozna zlepSeni a pripadné budouci apravy.

Formalni tiprava a jazykova troven diplomové prace

Po formalni a jazykové strance je predlozend diplomova prace na dobré urovni, i kdyz
neni zcela prosta méné zavaznych pravopisnych chyb a preklepti. Prace je prehlednd, logicky
¢lenénd a I1ze se v ni dobfe orientovat. Jeji grafickou tipravu Ize az na snizenou kvalitu nékolika
prevzatych obrazkii povazovat za velmi dobrou.



Pfipominky a dotazy

Rozsah prace je vzhledem k pomérné slozitému tématu optimdlni. V praci nic zdsadniho
nechybi a je dopInéna o rozsdhlou a pomérné kvalitné zpracovanou technickou dokumentaci
s vykresy a fotografiemi realizaci efektoru a fidici rukavice. Téma prace je velmi zajimavé,
s praktickym pfesahem a Ize fict, Ze aZ na nékolik spiSe drobnych nedostatkil autorem velmi
dobfe zpracované.

Na diplomanta mam tyto dotazy:

* Jakym zptlisobem je feSeno chovani koncového efektoru pfi ztraté komunikace s fidici
jednotkou?

* Jaka jsou slaba mista pfedloZeného feseni? Planujete néjaké dalsi vyuZiti realizovaného
zafizeni?

Zavérecné hodnoceni

Diplomant v préci prokdzal, Ze v souladu se zaddnim zvladl navrhnout a realizovat
koncovy efektor robotického ramene v¢. autonomniho fidiciho systému — sofistikované fidici
rukavice. Vysledky této prace maji praktické vyuziti a l1ze se jimi inspirovat také pfi navrhu
obdobnych zafizeni.

Stanovené cile prace byly splnény, praci doporucuji k obhajobé a navrhuji klasifikaci
stupném
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