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S nazvem
Planovani trajektorie paralelniho robota

Bakalaf Jan Kuftina si zvolil téma, které se tykad kinematiky paralelniho robota a jeho fizeni po
pldnované trajektorii. Cilem prace je navrhnout fizeni vyukového modelu paralelniho robota.

Student pfistupoval k praci aktivné, zucastrioval se pravidelnych schilizek a plnil ukoly ze zadani.
Pro zpracovani bakaldrské prace poufzil jak znalosti nabyté v zakladnim studiu, tak informace nastudované
z cizich zdroja. Pro dosaZzeni vysledkl pouzil vztahy pro pfimou a inverzni kinematiku a ty aplikoval pfi
fizeni kinematické struktury na platformé Arduino Mega 2560.

Bakalarska prace pokryva danou problematiku, je zpracovana ve velké mire tak, jak bylo
pozadovano a spliiuje vytycené cile. Ocenuji zprovoznéni modelu robota s cilem prochazet sit poloh a
identifikovat objekty umisténé na desce robota. Na druhé strané je ale Skoda, Ze bakalar vice nerozved|
teoretickou ¢ast, ¢i nékdy podrobnéji nepopsal pouzité postupy.

Zavérem konstatuji, Ze bakaldrska prace Jana Kufiny splfiiuje pozadavky kladené na bakaldrskou
praci a pokryva stanovené zadani.
Praci doporucuji k obhajobé a navrhuiji jeji hodnoceni zndmkou B — velmi dobfe.
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