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Slovni vyjadieni k hodnoceni bakalarské prace:

V Uvodu student preskakuje od jednoho tématu k druhému, misto aby Uvod rozélenil do odstavcu podle Elenéni
samotné prace. V kapitole 2.1 Anatomie a fyziologie horni koncetiny je pak nékolik preklepl a nesrovnalosti.
U popisu svall horni koncetiny se objevuji vyrazy flexe, dukce, pronace apod. Bylo by vhodné &tenafi tyto pojmy
alespon v kratkosti vysvétlit, aby si dokazal predstavit, jak tyto popisované svaly funguji. V kapitole 2.3 Protetika se
ztraci popis robotické ruky Brunel Hand. Jelikoz se jedna o stéZejni zafizeni, na kterém je postavena cela bakalarska
prace, zaslouzilo by si vlastni podkapitolu. Ve zvoleném ¢lenéni kapitol, tento popis neni vyhledatelny ani v obsahu.
V této kapitole rovnéz student zmiriuje stupné volnosti robotické ruky Brunel Hand, ale jiz nikde nevysvétluje ¢tenafi,
co vlastné stupné volnosti jsou. Chybi zde také konkrétnéjsi popis HW celého zafizeni, napfiklad u servomotor(
neni uvedeno, zdali se jedna o linearni nebo radialni, ani zde nejsou uvedeny jejich vykonnostni parametry (tyto
informace nejsou pfiblizeny ani ve vyzkumné Casti, kapitola 3.3). V oddéleni o HW Fidici jednotky je jen malo
informaci o samotné PCB Chestnut. Ctenar by se mél dozvédét s jakou instrukéni sadou mikroprocesor pracuje,
jaké ma k dispozici A/D prevodniky apod.. Student dale zmifiuje sbérnice I12C a SPI, které se lisi svymi technickymi
parametry, ale bez konkrétnich pfipadd. Podkapitola o SW je velmi nedostateéné zpracovana. Teoreticka ¢ast
bakalarské prace je az na zminéné nedostatky dobra. Vyzkumna cast obsahuje také nékolik nesrovnalosti. V
kapitole 3.2 autor zmiruje, ze doSlo k otestovani rdznych fidicich algoritm(. Neni jasné, jestli byly tyto algoritmy
vytvorené spolecnosti Open Bionics nebo zda $lo i o néjaké vlastni algoritmy. Také neni vysvétleno zda autor
bakalarské prace pfispél k néjakému vylepSeni nebo optimalizaci stavajicich algoritmd. V navaznosti na zadani mélo
dojit k naprogramovani i vlastnich algoritm(, ale v technické zpravé o téchto algoritmech nejsou Zadné informace.
Dle zadani se mély nalayzovat rizné typy EMG snimacu. Student se zaméfil ovSem jen na snima¢ MyoWare.
Analyza tohoto snima¢e mohla byt doplnéna o viastni naméry z priibéhu testovani. V kapitole 3.4.7 je zminéno, Ze
mikroprocesor Atmel AMR M0+ SAMD21G18A funguje od 48 MHz. AvSak maximalni frekvence mikroprocesoru je
pravé zminénych 48 MHz. Tento parametr urCuje kolik Casu trva zpracovani jedné instrukce. Pokud je znamo kolik
instrukci potfebuje algoritmus pro vykonani né&jakého pohybu robotické ruky, je mozné ramcové odhadnout, jaka
bude odezva v Case. Konstatovani, Zze systém pracuje v realném Case je nevédecké. Bakalarska prace studenta
predvadi dobry teoreticky uvod do problematiky robotickych/bionickych protetickych nahrad a schopnost jejich fizeni
pomoci signald EMG. Nicméné, vystup této bakalarské prace v podobé technické zpravy je plny nesrovnalosti a
nedostatku. | pfes to autor prace prokazal, Ze je schopny fesit technické problémy a pracovat samostatné.

Doplnujici otazky pro obhajobu bakalarské prace:

Nebylo by mozné gumové pruzenky nahradit jinym materialem?
Vysvétlete pojem ,stupné volnosti“.
Testoval jste i jiné EMG snimace, zminéné v teoretické ¢asti?

Bylo by mozné vyménit 4-pinovy Jack konektor pfimo na desce Chestnut?

Vysledna klasifikace (moznosti klasifikace: vyborné, velmi dobfe, dobfe, nevyhovél) dobre

Doporucuji bakalaiskou praci k obhajobé.

Dne:

Podpis oponenta prace
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