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Posudek vedoucího bakalářské práce
	Jméno studenta:
	Tomáš Dočekal

	Téma práce:
	Řídicí software robotického manipulátoru

	
	

	Cíl práce:
	Cílem práce byl návrh a realizace úpravy efektoru ramene robotického manipulátoru a tvorba řídicích algoritmů průmyslového robotického manipulátoru "Stäubli RX160". Bude zpracována rešerše tématu, společně s návrhem a realizací úpravy čelistí efektoru manipulátoru paralelního chapadla "Festo DHPS-20-A". Součástí práce bude videozáznam se záznamem funkce realizované úpravy efektoru a řídicích algoritmů robotického manipulátoru.


Slovní hodnocení:
	Naplnění cílů práce:

	Cíle práce byly zcela naplněny. Byla navržena a realizována úprava efektoru robotického manipulátoru včetně programové realizace příslušných pohybových sekvencí pro manipulaci se zvoleným typem objektů.


	Logická stavba a stylistická úroveň práce:

	Logická stavba a stylistická úroveň práce jsou na velmi dobré úrovni.


	Využití záměrů, námětů a návrhů v praxi:

	Vzhledem k zaměření práce jsou její výsledky velmi dobře využitelné v praxi.


	Případné další hodnocení (připomínky k práci):

	Práce je zpracována v dostatečném rozsahu a podává tak velmi dobrý přehled o řešené problematice. Student po celou dobu řešení pracoval samostatně a iniciativně řešil jednotlivé body zadání práce.



Otázky k obhajobě (max 2):
1. Umožňuje stávající uspořádání robotického pracoviště snadnou implementaci algoritmů antikolizního chování manipulátoru?
2. Jakou úpravu realizovaných čelistí efektoru by bylo nutné provést pro možnost regulace síly stisku čelistí efektoru?
Doporučení práce k obhajobě: 
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