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Cílem práce byl návrh a realizace robotické ruky ovládané bezdrátovou rukavicí. 
Rozsah předkládané práce je cca 70 stran textu. Kompletní odevzdání práce pak obsahuje, kromě textu práce ve formátu „pdf“, zdrojové kódy vytvořeného firmware mikropočítačů a další soubory s výrobními podklady navržené konstrukce.
Text práce lze rozdělit na část teoretickou a praktickou.
V teoretické části diplomant provedl, v dostatečném rozsahu, rešerši zadaného tématu. Popisuje zde aktuální stav vývoje robotických paží, jejich konstrukční řešení a manipulační schopnosti. V tomto místě textu práce je rešerše až příliš zaměřena na téma robotických paží, spíše by bylo vhodné, vzhledem k tématu diplomové práce, se zaměřit i na podrobnější informace o konstrukčním řešení koncových efektorů robotických paží, ke kterým „robotická ruka“ jistě patří. Dále se diplomant v textu zabývá volbou hardwarových komponent, použitých následně v praktické části DP. Výsledkem této fáze návrhu je výběr konkrétních konstrukčních komponent a modulů, určených pro realizaci vlastní mechatronické konstrukce. 
Praktická část DP popisuje postup vlastní realizace konstrukce. Diplomant v této fázi práce pracoval iniciativně a zcela samostatně. Díly mechanické části konstrukce jsou diplomantem navrženy v 3D CAD software. Návrh v 3D software umožňuje snadnější orientaci při tvorbě části práce zabývající se realizací jednotlivých konstrukčních dílů, jejich kompletací a začlenění v celkové sestavě konstrukce. Co se týká samotné koncepce návrhu konstrukce, mám drobné připomínky k poněkud, v některých případech, přímočarým řešením klíčových částí konstrukce. Například uchycení horizontálního držáku servomotorů loketního kloubu, přímo na hřídel krokového motoru, viz. obr. 3.6 na str. 37, není z hlediska působících sil a následnému vzniku možných vibrací, příliš optimální. Bylo by zřejmě vhodnější volit mechanické uložení loketního kloubu samostatně, v podobě např. ložiskového uložení, s řemenovým pohonem. Pro ukázku funkce by mohl diplomant předvést, v rámci obhajoby práce, krátký videozáznam pohybových možností realizované konstrukce robotické ruky. Tento videozáznam by mohl, a měl by, být umístěn v souboru výrobních podkladů konstrukce. 
Logickou stavbu a stylistickou úroveň práce lze označit za dobrou. V textu DP lze nalézt poměrně velké množství překlepů a někdy je vložen, ne zcela smysluplný text, který je zřejmě pozůstatkem průběžné tvorby textu DP. Například, v úvodu podkapitoly 1.4.2 („náboj o velikosti 5 mm se závity M3“?). Překlepy lze nalézt průběžně, v celém textu (např. na str. 19, „Vetsi nevýhodou“, „Při vetší vzdálenosti“, na str. 56, „Úchyt zbytu ramene“ na str. 23, „Opadá zde rekvalifikace). Těmto překlepům by se jistě dalo zabránit pozornější kontrolou textu práce a zapnutím kontroly pravopisu použitého textového editoru. 
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. 3%). Práci lze tedy považovat za původní. 


Závěrem lze konstatovat, že diplomant splnil body zadání DP v dostatečném rozsahu. Tím prokázal schopnost samostatně řešit zadané cíle DP a práce splňuje, v dostatečné míře, požadavky kladené na tento typ závěrečných prací.
 
Diplomant by mohl při obhajobě odpovědět na následující otázky:
1. Máte nějak řešeno chování robotické ruky při ztrátě komunikace s řídicí jednotkou?
1. Jakým způsobem jsou plánovány pohybové sekvence ruky?
Předloženou diplomovou práci doporučuji k obhajobě a navrhuji hodnocení stupněm
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