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Cílem práce byl návrh a realizace koncového efektoru s externím řízením. Jedná se koncový efektor robotického ramene. Efektor měl být koncipován jako samostatný modul, řízený prsty na ruce operátora, s potenciometrickými snímači polohy ovládacích prstů.  
Rozsah předkládané práce, včetně vložených příloh, je cca 100 stran. Vlastní text DP je potom v rozsahu cca 60 stran čistého textu. Kompletní odevzdání práce pak obsahuje, kromě textu práce ve formátu „pdf“, zdrojové kódy vytvořeného software jednotky efektoru, operátora a další generované soubory s kompletními výrobními podklady navržené konstrukce.
Text práce lze rozdělit na část teoretickou a praktickou.
V teoretické části práce diplomant provedl rešerši na zadané téma diplomové práce. Postupně popisuje obdobná konstrukční řešení efektorů. Dále v teoretické práci popisuje použitý princip akčních členů, servopohonů, použitých ve vlastní konstrukci. Kapitola servopohonů je diskutována, pro seznámení s jejich činností, v dostatečném rozsahu. Po kapitole analyzující servopohony následuje krátká kapitola popisu použitého typu mikropočítačů a kapitola 3D tisku. Pro vlastní konstrukci zvolil diplomant tříprstý efektor ovládaný bezdrátovou rukavicí ruky operátora. Pohon jednotlivých prstů bude realizován třemi, nezávislými, komerčně vyráběnými servopohony. Část pohybových sekvencí bude zajištěna vhodnou mechanickou konstrukcí prstů, s využitím začlenění pružinových prvků. Poloha prstů operátora bude snímána potenciometrickými snímači polohy. Komunikace mezi oběma konstrukčními modely zařízení bude realizována bezdrátovou, bluetooth, technologií. 
Praktická část DP popisuje postup návrhu jednotlivých modulů zvoleného typu konstrukce. Diplomant v této fázi práce pracoval iniciativně a zcela samostatně. Diplomant provedl návrh a realizaci mechanické části konstrukce obou modulů ve 3D, CAD software. Jednotlivé díly vyrobil s využitím 3D tisku. Elektronika obou konstrukčních modulů je vyrobena z komerčně dostupných elektronických modulů. Pro snímače polohy byly použity rotační potenciometry, kdy jejich úhel natočení odpovídá aktuální poloze prstů operátora. Pro napájení odporové dráhy potenciometrů bylo použito společného napájecího napětí modulu ruky operátora. V tomto místě návrhu by bylo zřejmě vhodnější, vzhledem k jeho stabilitě, použití samostatného zdroje referenčního napětí. Na místě mikrokontrolérů obou modulů byly použity obvody ATmega328PU, které jsou součástí vývojových kitů Arduino UNO a MINI. Pro bezdrátovou komunikaci byly vybrány bluetooth moduly HC05. Text DP obsahuje, v dostatečném rozsahu, komentovaný popis kompletní realizace navržené konstrukce, a to jak hardwarové, tak i softwarové části. Funkčnost konstrukce diplomant ověřil jejím testovacím provozem.  
Logickou stavbu a stylistickou úroveň práce lze označit za velmi dobrou. Text DP obsahuje minimum překlepů.
Diplomant pracuje správně s použitými literárními zdroji, které příslušně cituje.
Kontrola původnosti práce proběhla v automatickém režimu, po vložení souborů DP do IS STAG. Nebyla nalezena žádná vysoká shoda s jinými, veřejně dostupnými, dokumenty (shoda je do hodnoty max. 2%). Práci lze tedy považovat za původní tvorbu diplomanta. 
Závěrem lze konstatovat, že diplomant splnil body zadání DP v plném rozsahu. Tím prokázal schopnost samostatně řešit zadané cíle DP a práce splňuje, v plné míře, požadavky kladené na tento typ závěrečných prací.
 
Diplomant by mohl při obhajobě odpovědět na následující otázky:
1. Jak máte ošetřeno chování robotické ruky při poklesu napájecího napětí?

2. Jak máte ošetřenu synchronizaci polohy prstů efektoru s polohou prstů operátora při startu efektoru a navázání komunikace mezi jednotkou efektoru a operátora? 

Předloženou diplomovou práci doporučuji k obhajobě a navrhuji hodnocení stupněm
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