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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Zadani je hodnoceno jako naro¢néjsi, a to predevsim z dlivodu pozadavku na tGchop centricky i paralelni. K naro¢nosti
zadani taktéz prispiva pozadavek na zohlednéni kiehkosti télesa.

Splnéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdavérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zadadni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo splnéno v pIlném rozsahu. Z obsirné reserse autor vytipoval vhodné varianty kinematiky a nasledné jednu
zvolenou rozpracoval do findIniho feseni. Vlastni ndvrh zohledriuje rozméry a vlastnosti uchopovaného predmétu a je
podpofen fadou vypoctl a nasledné konstrukénim 3D modelem i vykresovou dokumentaci. BohuZel je v kap 5.1.3
proveden nespravny predpoklad sily plsobici na téleso. Je uvaZzovana pouze sila gravitacni a je opomenuta sila vyvolana
robotem pfi jeho zrychleni / zpomaleni. Stejné tak neni u dchopné sily uvazovano s Zadnym koeficientem bezpecnosti.

Zvoleny postup feSeni spravny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Student pristupuje k reseni logicky a navrhy jsou podporeny vypocty. Student postupuje chronologicky. PouZité metody
reseni podporené 3D konstrukénim modelem a simulacemi v prostifedi MATLAB na plném rozsahu pohyb( ukazuji
pouzitelnost zvoleného feSeni. Pfistup Ize tedy hodnotit jako spravny.

Odborna uroven A - vyborné

Posudte uroveri odbornosti zdavérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Prace ma obsahlou resersni ¢ast popisujici aktudini stav poznani a na trhu dostupné techniky. Jsou popsany rizné reseni
dostupnych hlavic véetné popisu jejich kinematiky. Vlastni feSeni je rozsahlé a komplexni. Student pfistupem dokazal
schopnost fesit tlohy z pohledu konstrukce, pneumatiky a automatizacni techniky.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prace je logicky ¢lenéna na jednotlivé ¢asti a kapitoly. Grafické zpracovani je provedeno prehledné a forma vhodné
doplnuje textovy obsah. Odborné nazvoslovi, pouZity jazyk, vétna stavba a absence pravopisnych a gramatickych chyb jsou
na standardni Urovni odborné prace.

Vybér zdrojti, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdavdni a vyuZivani studijnich materidl( k reSeni zdvérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od viastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s cita¢nimi zvyklostmi a normami.
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Prace obsahuje zna¢né mnoistvi citaci, pfedevsim v teoretické ¢asti. VSechny citace jsou sprdvné oznaceny a odkdzany na
seznam pouZité literatury uvedeny v zavéru prace. MnoZstvi pouZité literatury Ize povaZovat za dostatecné vzhledem
k rozsahu prace.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledk( zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlini zru¢nosti apod.
Obsah prace, tedy navrh uchopovace pro rizné typy objektd s prestavitelnymi prsty, je na velmi dobré dGrovni. Vysledek je
zajimavy z hlediska univerzalnosti pouZzitelnosti. V praxi se problematika resi zpravidla tak, Ze robot je osazen vice
jednoucelovymi uchopovaci nebo jsou uchopovace ménény

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdveérecné prdce pred komisi.

Redeni splriuje zadani s vyhradami. Zvolené feseni by bylo mozné po zohlednéni sil pisobivych od
zrychleni/zpomaleni robota realizovat.

V pfipadé zvoleného robota nejsou hodnoty zrychleni / zpomaleni snadno vefejné dostupné. Jako priklad uvadim
proto hodnoty pro robot ABB IRB 1200-7/0.7, ktery je s KUKA IIWA velikostné srovnatelny: E-stop acos = 88 m/s?,
Controlled motion acos = 68 m/s?. Hodnota zrychleni je parametr nastavitelny v fidicim systému robota.

Otazka k obhajobé: Jak lze zajistit, aby téleso zlistalo uchopené v efektoru i v pfipadé ztraty napajeciho tlaku?

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfre.

Datum: 18.8.2021 Podpis:
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