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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Splnéni zadani prace spinéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zadadni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsirena.

Prace je v Ceském prostiedi prvni aplikaci parametrického modelovani v prostfedi DYNAMO pro ovladani robotické ruky
s vyuzitim pluginu KUKA | prc. Nad rdmec prace byl studentem vymodelovan nastroj — tryska, v prostfedi 3DS Max.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace B - velmi dobie

Posudte, zda byl student béehem reseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy konzultaci. Posudte schopnost studenta
samostatné tvirci prdce.

Student si nastudoval nad ramec Skolnich znalosti nejen velmi narocné parametrické 3D modelovani v Dynamu, kterému se
v ramci zaméstnani vénuje dlouhodobé, ale i ovladani robota v pluginu KUKA | prc pro Dynamo a také zaklady primyslovych
robotl a 3D tisku. Tyto unikatni dovednosti Uspésné aplikoval ve formé virtudiniho a posléze také fyzického testovani jim
vytvorenych skriptl na prdmyslovém robotovi. Tyto pfinosy mirné sniZuje ne vidy spolehlivy pfistup studenta ke
konzultacim.

Odborna droven B - velmi dobie

Posudte troveri odbornosti zavérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podklad.
Posudte téZ schopnost studenta vnimat feSenou problematiku v sirsich souvislostech a aplikovat inZenyrsky pristup pri feseni.
Odbornou uroven v ¢eském prostfedi prvni prace svého druhu v jedné z nejperspektivnéjSich oblasti stavebnictvi srazi
nepresnosti v resersni ¢asti a chybéjici korektura.

Formalni a jazykova troven, srozumitelnost prace C - dobie

Posud'te spravnost pouZivani formdlnich zdpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku prdce a jeji
celkovou srozumitelnost

V resersi se vyskytuje fada chyb, nedokoncené véty a nevymazané poznamky zhorsuji srozumitelnost nékterych pasazi, je
zjevné, Ze prace neprosla pred odevzdanim korekturou.

Vybér zdroju, korektnost citaci C - dobie

Vyjdadrete se k aktivité studenta pfi ziskdvani a vyuZivani studijnich materidli k Feseni zdvérecné prdce. Posudte vybér
pramend. Ovérte, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace Uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi.

Rozsah pouZitych zdroji by zasluhoval rozifeni zvlasté v oblasti teorie 3D tisku. V praci se vyskytuje fada chyb v zdpisu
zdroju v textu i u obrazk(, chyby jsou i v ndvaznosti na seznam literatury.

Dalsi komentafre a hodnoceni
VlozZte komentar (nepovinné hodnoceni).
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Ill. CELKOVE HODNOCENIi A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Jedna se o prvni ¢eskou praci, zamérenou na ovladani robotické ruky s vyuzitim pluginu KUKA | prc pro Dynamo.
Student si v ramci prace osvojil fadu narocnych technik, jichz poté uspésné vyuzil pro navrh, simulaci a fyzické
ovéreni trajektorii robotické ruky pfi 3D tisku skofepin réizného tvaru i zplGsob tisku. Prace je pres nékteré
formalni nedostatky cennym pfispévkem do budouciho vyzkumu 3D tisku velkoformatovych stavebnich konstrukci
s vyuzitim pramyslovych robotd.

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifika¢nim stupném B - velmi dobre.
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