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Předložená diplomová práce obsahuje 94 stran textu včetně dvou příloh a je přiloženo CD s textem práce, výkresovou a výrobní dokumentací pro mechanickou i elektrickou část zařízení, vizualizacemi, programy a skripty pro mikroprocesor a PC. Na CD je také několik fotografií celku a jedno video. Seznam literatury obsahuje 19 položek, které jsou většinou dostupné prostřednictvím Internetu nebo se jedná o učební texty a závěrečné práce.

Téma a cíle diplomové práce a zvolené metody zpracování
Cílem diplomové práce byl podle podrobného zadání především návrh a realizace řídicího algoritmu modelu průmyslové linky včetně vlastní konstrukce a realizace demonstračního modelu této linky. Práce se měla zabývat problematikou řízení servomotorů u systémů s více stupni volnosti a popisovat způsoby konstrukčních řešení dopravníkových systémů. Součástí práce měla být také výrobní dokumentace a okomentované zdrojové kódy realizovaného software.
Práce je členěna mimo úvodu a závěru do osmi hlavních kapitol. Toto členění zároveň respektuje rozdělení práce na část teoretickou (kapitola 2, cca 15 stran) a praktickou (kapitoly 3 až 8). První kapitola představuje jakési rozšíření úvodu a obsahuje také velmi stručnou rešerši literatury. Již zmiňovaná druhá kapitola se zabývá kinematickým modelem robota, resp. přímou a inverzní kinematickou úlohou a obsahuje také stručný popis realizace kinematického modelu v Matlabu.
V třetí kapitole se autor v souladu se zadáním věnuje dopravníkovým systémům a jejich klíčovým částem, tj. snímačům, pohonům a jejich řízení. V následující kapitole je v krátkosti popsán navržený demonstrační model linky. Těžiště diplomové práce pak spočívá v páté a šesté kapitole, které se podrobně zabývají hardwarovou a softwarovou realizací modelu, včetně zapojení všech desek a periferií, potřebnými DPS a senzory. Popsán je realizovaný software pro desky Arduino a Armini a mikropočítač. V sedmé kapitole je pak představena řídicí aplikace modelu linky umožňující názornou vizualizaci linky a její diagnostiku a kalibraci. V poslední osmé kapitole autor popisuje mechanickou konstrukci linky. Hodnocení dosažených výsledků pak provádí dostatečně podrobně v závěru.

Formální úprava a jazyková úroveň diplomové práce
Po jazykové stránce je práce na dobré úrovni, téměř bez gramatických chyb a překlepů. Práce je přehledná s logickou stavbou a lze se v ní dobře orientovat. Vytknout lze snad jen její členění na mnoho hlavních kapitol, z nichž některé jsou velmi krátké – jejich obsah by se dal zahrnout do jiných částí práce. Grafická úprava je na dobré úrovni, všechny uvedené ilustrace jsou v dobré obrazové kvalitě.



Připomínky a dotazy
Práce obsahuje drobné nedostatky formální i faktické povahy, které ale neovlivňují hlavní obsah práce a ani dosažené výsledky.
[bookmark: _GoBack]Dalším nedostatkem je určitá nerovnováha mezi částí teoretickou, ta se dotýká jen části navrhovaného zařízení – robotických manipulátorů, a praktickou. To lze pravděpodobně přičíst zaměření práce na konstrukci reálného zařízení, která byla časově velmi náročná.
Kapitola 8 týkající se mechanické konstrukce by mohla být zpracována podrobněji a více konkrétně, zvláště pak její část týkající se robotických manipulátorů. Naštěstí je součástí práce i fotodokumentace a video (na přiloženém CD), díky čemuž jsou některé věci týkající se konstrukce a funkce zařízení jasnější. 

Na diplomanta mám tyto dotazy:
· Na str. 45 dole je uvedena část modelu stejnosměrného motoru (náhradní schéma elektrické části na obr. 5.10 a vztah 5.1). Diplomant by v rámci obhajoby mohl uvést zbývající vztahy resp. doplnit uvedené schéma.
· Konstrukce demonstračního zařízení se i přes snahu šetřit prostředky jeví jako zdařilá. Nicméně, mohl by autor uvést několik konkrétních návrhů, jaké případné změny resp. zlepšení by bylo vhodné realizovat?


Závěrečné hodnocení
Diplomant v práci prokázal, že zvládl složitou konstrukci demonstračního modelu průmyslové linky a to jak po hardwarové, tak i po softwarové stránce. Výsledky práce lze tak dobře využít při návrhu a realizaci podobných zařízení.
Stanovené cíle práce byly splněny, práci doporučuji k obhajobě a navrhuji klasifikaci stupněm
výborně.

V Pardubicích 31. května 2017
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