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Cílem bakalářské práce bylo navrhnout specializovaný gripper pro vozítko týmu CTU Robo�cs. Protože
úkoly pro soutěže robo�ckých vozítek jsou různorodé, je třeba gripper uzpůsobit konkrétnímu danému úkolu,
případně jej navrhnout jako co nejvíce univerzální. Student provedl průzkum gripperů používaných jak v robo�ce,
tak u mobilních vozítek. Analyzoval jejich vlastnos� a navrhl řešení, které by mohlo týmu co nejvíce vyhovovat.
Pomocí vektorové metody analyzoval navržená řešení a vyhodno�l je jak z hlediska pohyblivos� a pracovního
prostoru,  tak  silové  analýzy  po  sestavení  rovnovážných  rovnic.  Dynamika  nebyla  uvažována,  neboť  pohyby
gripperu budou v malých rychlostech. Závěrem shrnul získané poznatky a doporučil nejvhodnější řešení.

Student byl během roku ak�vní, pravidelně se účastnil schůzek a plnil zadané úkoly. Cíle práce splnil a
odvedl velké množství práce. Oceňuji, že i přes počáteční po2že se do problema�ky ponořil hlouběji a získal 2m
mnoho nových poznatků.

Práci doporučuji k obhajobě a navrhuji její hodnocení klasifikačním stupněm A - výborně.
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