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Předložená diplomová práce obsahuje celkem 125 stran textu vč. příloh s uživatelským návodem a výkresovou dokumentací. Dále je přiloženo CD s textem práce, zdrojovými kódy, 3D modely, fotodokumentací a několika krátkými videi demonstrujícími funkci zařízení. Seznam literatury obsahuje 39 položek, které jsou dostupné prostřednictvím Internetu.


Téma a cíle diplomové práce a zvolené metody zpracování
Téma práce bylo jasně a jednoznačně vymezeno v podrobném zadání. Cílem diplomové práce byl návrh a realizace robotického paralelního manipulátoru s podporou moderních technologií, zejména 3D tisku některých konstrukčních dílů. V rámci rešerše se měl autor zabývat popisem současného stavu v konstrukci robotických manipulátorů, především paralelních – delta robotů. Součástí práce měla být také kompletní technická dokumentace, vč. zdrojových kódů a uživatelského návodu.
Práce je členěna mimo úvodu a závěru do šesti hlavních kapitol. V prvních dvou z nich jsou vymezeny základní pojmy a uvedeny kinematické struktury běžných průmyslových robotů a manipulátorů, stručný popis jejich pohonného aparátu a systémů vnímaní. V třetí kapitole se diplomant zaměřuje na manipulátory paralelní a uvádí několik možných konstrukčních řešení a realizací delta robotů. Následně se zabývá jejich kinematickým modelem (přímá a inverzní úloha).
Pro práci stěžejní je kapitola čtvrtá, v jejímž úvodu nejprve autor shrnuje základní požadavky na konstrukci jednotlivých subsystémů a následně se podrobněji zabývá popisem elektronických komponent manipulátoru. Součástí je i popis vlastních konstrukčních řešení a návrh komponent, z nichž některé jsou realizovány pomocí 3D tisku. Neméně důležitá je i pátá kapitola věnovaná řídicímu systému delta robotu. Relativně podrobné hodnocení je uvedeno v kapitole šesté. Součástí diplomové práce jsou také v zadání požadované přílohy – uživatelský návod a výkresová dokumentace.


Formální úprava a jazyková úroveň diplomové práce
[bookmark: _GoBack]Po formální a jazykové stránce je předložená diplomová práce na velmi dobré úrovni. Práce je psána korektním jazykem s minimem pravopisných chyb a překlepů. Práce je přehledná s logickou stavbou a lze se v ní velmi dobře orientovat. Taktéž její grafická úprava je, až na několik převzatých ilustrací, na velmi dobré úrovni.



Připomínky a dotazy
Teoretická část a praktická část práce jsou zpracovány dostatečně podrobně a lze také konstatovat, že jsou v navzájem vyváženém poměru. K práci v tomto ohledu nemám větších připomínek.
Rozšíření by si naopak zasloužil uživatelský návod, který se zabývá víceméně jen stručným popisem komunikace s robotem a obsahuje několik bezpečnostních doporučení. Přiložené výkresové dokumentaci lze vytknout její nesoulad s platnými normami (provedení kót, uvádění jednotek atd.).

Na diplomanta mám tyto dotazy:
· Mohl by diplomant více přiblížit jakým způsobem je realizován efektor manipulátoru? Jak je řešen pneumatický subsystém robotu?
· Konstrukce delta robotu se jeví jako velmi zdařilá. Nicméně, zamýšlel se autor nad změnami resp. zlepšeními realizovaného manipulátoru? Jaké jsou jeho případné nedostatky?


Závěrečné hodnocení
Diplomant prokázal, že zvládl složitou konstrukci paralelního manipulátoru. Řešení je komplexní a předložená práce působí jak po teoretické, tak i po praktické stránce velmi dobrým dojmem. Její výsledky lze tak bez obtíží využít při návrhu a realizaci podobných zařízení.
Stanovené cíle práce byly splněny, práci doporučuji k obhajobě a navrhuji klasifikaci stupněm
=  A  =.
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