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I. IDENTIFIKACNi UDAJE

POSUDEK OPONENTA
ZAVERECNE PRACE

Nazev prace:

Jméno autora:
Typ prace:
Fakulta/ustav:
Katedra/ustav:
Oponent prace:

Pracovisté oponenta prace:

Navrh fizeni pohybové osy pomoci preddefinovanych kinematickych
trajektorii

Jaroslav Bétak

bakalafska

Fakulta strojni (FS)

Ustav mechaniky, biomechaniky a mechatroniky

Zdenék Neusser

CVUT v Praze, Fakulta strojni

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani

primérné narocné

SpInéni zadani spinéno
Zvoleny postup reSeni spravny
Odborna uroven C - dobfe

Autor zpracoval dobrou resersni ¢ast. V praktické ¢asti popsal detailné jednotlivé ¢asti programu, ale postradam blokové
schéma programu samotného, celkovy pohled na néj. Autor také vyuziva bloky v Matlabu, které propojuji pocita¢ s pouzitym
hardwarem, jeho nastaveni a pfipojeni neni popsano vlbec.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné

Vybér zdrojt, korektnost citaci

B - velmi dobfre

Zdroje a citace jsou v poradku azZ na informace praktické ¢asti — informace o Matlabu, ménici, fidici jednotce a propojeni
s Matlabem jisté vyZadovalo nacteni technickych informaci z datasheeti a manual(, které nejsou citované a pro pfipadného
¢tendre budou potfebné pro rekonstrukci daného experimentu.
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insoe POSUDEK OPONENTA
Tk ZAVERECNE PRACE

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Prace je srozumitelné napsana s kvalitni reSerSni ¢asti, praktickd ¢ast se viceméné vénuje popisu programu
napsaného v Matlabu.
Dotazy k obhajobé:
1. Nastrané 29 hovofite o linedrni interpolaci jako o polynomu 2. fadu, s tim nelze souhlasit. Jakého radu by
byl zmifiovany kubicky polynom?
2. Ovéroval jste dosazenou trajektorii koncového bodu pohonu vzhledem k nastavenému fizeni?

PredloZzenou zavérecnou praci doporucuji k obhajobé a hodnotim klasifikacnim stupném B - velmi dobfe.

Datum: 31.8.2017 Podpis:
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