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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERII
Zadani narocné;si
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.
pramyslovych fidicich systém( a komunikace souéasti mechatronického systému pomoci prdmyslovych sbérnic. Cilem bylo
navrhnout a vytvorit rozhrani pro fizeni primyslového ve formé vybraného dotykového displeje a navrhnout fidici systém
robota s prdmyslovou sbérnici EtherCAT.

Spinéni zadani spinéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zadani, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Autor ve svém teseni pokryl vSsechny body zadani.

Zvoleny postup Feseni spravny
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Rozsahlou ¢asti prace je reserse pramyslovych sbérnic pouzivanych v fidicich systémech od minulosti do soucasnosti.
Postup reseni probiha podle jeho popisu systematicky. Nejdrive je ¢tenar sezndmen s vybranymi hardwarovymi moduly,
které se nasledné zlGcastni systémového navrhu. Ridici systém je navrzen jako PC Master se systémem TwinCAT a Slave
tvofeny moduly EasyCat PRO a Teensy 4.0 s komunikaci po sbérnici EtherCAT. Vnitfni komunikace podtizenych moduld
EasyCAT PRO — Teensy 4.0 — dotykovy display probiha prostfednictvim rozhrani SPI. Vykonové moduly pro napajeni
servomotor( komunikuji s fidicim systémem po sériové lince. Na Urovni PC Master je sestaven model fizeni v prostredi
Matlab Simulink, ktery je urcujici pro vykonavany pohyb robota na zakladé ovladaciho rozhrani ve formé dotykového
displeje. Postup reseni Ize hodnotit jako spravny.

Odborna droven A - vyborné

Posudte uroveri odbornosti zdavérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Autor v praci vyuziva zejména znalosti nabyté svym samostudiem v oblasti fidicich systém( a pocitacové komunikace.
V praci je déle popsén reseny primyslovy robot z hlediska kinematiky a jeji implementace v fidicim systému. Zde se
znalosti opiraji o zakladni kurzy mechaniky. Prace je na vyborné odborné urovni.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strénku.
Formalné je prace na vyborné Urovni. V textu je pfehledné razeno vétsi mnozstvi obrazkl mezi, kterymi jsou fotografie
popisovanych objektl, schémata a ¢asti programovych skriptd. Matematicky popis dopredné kinematiky robota neni
formalné v poradku a neni ani formalné v souladu s postupem, ktery byl ve vyuce mechaniky predstaven.
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Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskdvdni a vyuZivani studijnich materidli k Feseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky rddné
odliseny od vlastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Rozsahly seznam poufzité literatury se opird prevazné o souvisejici internetové zdroje, firemni manualy, ale i védeckou
literaturu. Bibliografické citace jsou provedeny spravné dle zavedenych zvyklosti.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k turovni dosaZenych hlavnich vysledk( zavérecné prdce, napr. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zruc¢nosti apod.
Jak vyplyva ze zavéru, nepodafilo se dosdhnout pIné uspokojivého vysledku spocivajiciho v plynulém pohybu robota.
Pfesto bylo vykonano uctyhodné mnozstvi prace. Samotné postupy nastudovani problematiky funkce jednotlivych
komponent, jejich propojeni a komunikace byly nepochybné zvladnuty. Prace dokumentuje znacny rozsah programatorské
¢innosti.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

Celkové Ize hodnotit vykon posluchace velmi pozitivné. Podafilo se naplnit zadani Ukolu a zprovoznit cely systém
s novym HMI. To vyZadovalo nastudovat dokumentaci, zatizeni spravné nakonfigurovat, oZivit a napsat nemalé
mnozstvi potfebnych skriptl. Autor nepochybné prokazal své silné schopnosti samostatné resit aktualni technické
problémy a vysledky své prace pismé zdokumentovat.

Otdzky a pripominky:
- Na strané 62 a 63 popisujete formalné nesprdvné metodou transformacnich matic koncovy bod

robotického manipulatoru. Uvedte spravny popis koncového bodu metodou transformacnich matic.

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

X/k,

Datum: 29.8.2022 Ing. Jan Pelikan, Ph.D.
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