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Tato bakalafska prace pojedndva o ndvrhu pozemniho robota typu hexapod. Ukolem studenta
bylo vybrat vhodné komponenty, navrhnout mechanickou konstrukci, navrhnout elektroniku pro
upravu serv, navrhnout algoritmy pro vypocet inverzni kinematiky ramen hexapodu a algoritmu
fidiciho chiizi. Déle bylo tfeba hexapod také zrealizovat a vytvorit software pro ovladani hexapodu.

Jednalo se o rozsahlé zadani a feSena tiloha presahuje ramec standardni bakalarské prace.

Student pri feSeni prace zvladl cely vyvojovy cyklus od vybéru vhodnych komponent pres navrh
mechaniky, kresleni schématu, navrh ploSného spoje aZz k vlastni realizaci prototypu. Musel
zvladnout naprogramovat software pro moderni mikrokontroler (MCU) a naprogramovat ovladaci
software pro PC. Pro Fizeni hexapodu byl pouZit jednodeskovy pocita¢ Raspberry Pi s opera¢nim
systémem Linux. Vybér tohoto jednodeskového pocitace umoznil vyuZit vyhod operacniho systému
z hlediska konektivity k PC a paralelniho béhu procest, ale prinesl i komplikace z hlediska rychlosti
odezvy smérem k mikrokontrolerim serv. Celkové hodnotim navrZené feSeni velmi kladné a
domnivam se, Ze si student p¥i vypracovavani prace rozsitil svoje znalosti a ziskal cenné zkuSenosti.

Student pri navrhu pouzil moderni soucastky a pouzival moderni navrhovy software.

Velmi mne svym rozsahem a vysokou urovni prekvapila teoretickd Cast prace zabyvajici se
navrhem algoritmu pro vypocet inverzni kinematiky ramen hexapodu a algoritmu fidiciho chtizi.
Prace je logicky strukturovand a ma dobrou formaélni uroven. Grafickd turoven prace je
nadstandardni.

Zadani bakalarské prace bylo splnéno dplné. Odborna literatura a podklady byly vyuZity ve
vhodném rozsahu.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifika¢nim stupném A - vyborné.
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