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A. Uplnost abstraktu, kliiovd slova odpovidaji niiplni prace . . . . . . . . . . Vyborn6 (1 )

B. Kvalita zpracovdni re5erie . . . . Vfbornd minus (1-)

C. Releni priice po teoretickd strdnce ......... Viborna (1)

D. Vhodnost, piimdienost pouZit6 metodiky. . . Vybomd (1)

E. Urovei zpracoviinivfsledk0 a diskuse...... . Vibornd (.1)

F. Vlastni piinos k ie5en6 problematice . . . . . . ....... Viborn6 (1)

G. Formulace zdv6ru prdce ......... Vfborn6 (1)

H. Splndni zadiini (cihj) priice. .......... Solndno

l. Skladba, spravnost a oplnost citaci liter;irnich 0daj0 . . . . Viborna (j)

J. Typografickii ajazykov6 orovei (vt. pravopisu) . ........ Vyborne minus (1-)

K. Formalni niileiitosti prdce ..... Vfborne (1)
(struktura textu, iazeni kapitol, piehlednost ilustrac0

L. Piistup studenta k ieieni (samostatnost, aktivita...). .. Vibornd (1)

Komentiiie ti piipominky:

sludent vhodnE zvolil optimalni postup praci tak, aby mohl garantovat dosazeni spravneho vysledku.
Kealzovany vystedek ma vetky potencaat pii wuce, dalsim vlivoji i pro 0dely prezentace dovednosti
absolvento nasi fakultv-

... pokraauje na strand 2
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Celkov6 zhodnoceni:

Student navrhl z6kladni podobu robota, dimenzoval pohony a pievodovky, vyfesil elektroniku (napa-
leni i ovladaci 6ast), navrhl a nakreslil finelni podobu robota, rozmistil vhodnd souadstky a cely stroj
bak i s6m vyrobil. Nakonec piidal take navrh, testy a odladeni samotneho iizenilbalancovani stroje.
Robot je ve'sv6 fin6lni podobd schopen nejen balancovat na mistd ale umi se i vyrovnat s r0znfmi
typy poruch. Postup prici byl pr0bdZnd b€hem cel6 doby ie5eni projektu konzultovan, ieSeni navrho-
val student sem.
Na z6vEr musim zdtraznit, Ze se studentovi podaiilo vyiesit velmi naroeny a komplexni problem kon-
strukce, stavby a lizeni balancov6ni nelineamiho nestabilniho sy$emu (robota)- Jasnd tak demon-
stroval svoii s6hopnost iesit skutednd mechatronicke problemy i piipravenost hledat spravne postupy
v piipadech, kdy standardni nauden! postup selZe.

Otdzky k obhajob6:

'1. Dal by se robot v soudasnem stavu pouzit i pro sledov6ni navolene tarektorie? Co by se piipadne
museio stroii ofidat nebo co bv se muselo zmEnit?

2. Jak bv se niuiela pozmdnit st:artovaci rutina, aby bylo mozne robota po sepnuti pouzival? Co je
ootieba oied start6m orov6st a prod?

3. kde vidite dalSi moZnbsti wlepdeni nebo rozvoje aktu6lniho stavu a tunkci robota?
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Kontrola plagiSti:

Mira shody podle STAG: 93 06 (viz www |S/STAG)

Komentiii v piipad6 shody nad 5 06:

Shoda ie v piiloze Model-sasi.step. Jedna se o zdrojow soubor pro 3D tisk, kteri ma pevnd danou
strukturu - sekvenci piikaz0.
Samotne prace ma shodu pod 5 %.

Celkovii klasifikace a dopoluaeni k obhajobE:

Prace spliuje poiadavky na uddleni akademickeho titutu, a proto ji doporuduji k obhajobd

Navrhuji tuto preci klasifikovat stupnCm: Vybom6 ('l)

Podpisem souaasnE potvzuji, Ze nejsem v 2ddn6m osobnim \rztahu k autorovi pr6ce

V Liberci dne 20. kv€tna 2019
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podpis vedouciho pr6ce
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