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Cilem bakalarské prace bylo navrhnout specializovany gripper pro vozitko tymu CTU Robotics. Protoze
Ukoly pro soutéze robotickych vozitek jsou rlznorodé, je tfeba gripper uzpUsobit konkrétnimu danému ukolu,
pripadné jej navrhnout jako co nejvice univerzalni. Student proved| prizkum gripper( pouZivanych jak v robotice,
tak u mobilnich vozitek. Analyzoval jejich vlastnosti a navrhl feseni, které by mohlo tymu co nejvice vyhovovat.
Pomoci vektorové metody analyzoval navriena feSeni a vyhodnotil je jak z hlediska pohyblivosti a pracovniho
prostoru, tak silové analyzy po sestaveni rovnovaznych rovnic. Dynamika nebyla uvazovana, nebot pohyby
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gripperu budou v malych rychlostech. Zavérem shrnul ziskané poznatky a doporucil nejvhodnéjsi feseni.

Student byl béhem roku aktivni, pravidelné se Ucastnil schlizek a plnil zadané ukoly. Cile prace splnil a
odvedl velké mnoZstvi prace. Ocenuji, Ze i pres pocatecni potize se do problematiky ponotil hloubéji a ziskal tim

mnoho novych poznatkd.

Praci doporucuji k obhajobé a navrhuji jeji hodnoceni klasifikacnim stupném A - vyborné.

V Praze dne 26. srpna 2024
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