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Cile predlozené bakaldiska prace bylo navrhnout, sestavit a otestovat ¢ast
modelu autonomniho manipuldtoru, ktery by byl schopen autonomné premistit
model osobniho vozidla. Komponenta, kterd méla byt sestavena, nemusela byt
schopna samostatného pohybu, ale méla umét uchopit a vyzvednout model au-
tomobilu do uréité vysky.

Ackoliv student zacal praci resit s dostateénym predstihem a mél k dispozici
podrobny rozvrh praci, na projektu nepracoval prubézné ale narazoveé, coz mélo
negativni vliv na vysledek prace. Vlastni text prace ptedlozil koncem prosince,
a text tak bylo mozné konzultovat a vylepsit jen jednou pod zna¢nym casovym
stresem.

Predlozena prace tak neobsahuje neobsahuje resersi aktualniho stavu pro-
blematiky ve svété, teoreticky rozbor feSeni, nebo experimentalni ovéreni v
dostatecném rozsahu. Misto toho se zaméfuje na aspekty postupu vlastni kon-
strukce a ¢asteéné dokumentuje hardwareové komponenty pouzité pii konstrukei
systému. Jazykovou uroven préce snizuje mnozstvi gramatickych chyb a preklept.
Moji hlavni vytkou je, ze vysledek prace nebude bez vétsich dprav integrovatelny
do celku realizujicitho celkovou zamyslenou funkcionalitu. Hlavnim davodem
vySe uvedenych nedostatku je podle mého nézoru nedostateény c¢as vénovany
tomuto projektu.

I pres uvedené nedostatky byl zakladni cil prace, totiz ovéreni daného kon-
ceptu na modelu auta, ¢aste¢né splnén. Student navic dokézal, ze dokaze rea-
lizovat elektromechanicky systém a vytvorit k nému softwarovou komponentu,
kterd tento systém ovladd. Praci navrhuji klasifikovat znamkou

E - dostatecné.

V Rimahu, UAE, 25. ledna 2020 Toma&s Krajnik, vedouci prace



