
 Bc. Jan B ezina

Robotický exoskelet pro horní končetiny

 Ing. Leoš Tejkl

 Katedra biomedicínské techniky, FBMI, ČVUT 

Výborně minus (1−)

Výborně (1)

Výborně minus (1−)

Výborně minus (1−)

Velmi dobře minus (2−)

Velmi dobře (2)

Velmi dobře (2)

Splněno

Výborně minus (1−)

Výborně minus (1−)

Velmi dobře (2)

Předložená práce popisuje návrh a konstrukci prototypu zařízení pro rehabilitaci horní končetiny. 
Úvod a teoretický rozbor uvedou čtenáře do řešené problematiky. Návrh exoskeletu, senzorické a 
motorické části je popsán velice úsporně. V některých částech chybí důležité informace, např. 
konkrétní hodnota točivého momentu servomotoru vzhledem k předpokládané požadované hodnotě 
pro efektivní rehabilitaci. Zároveň je v praktické části rozebírána problematika např. USB sběrnice, 
která s konkrétními výstupy realizace systému přímo nesouvisí.  V části realizace systému chybí 
fotografie celého systému samostatně či z průběhu ověřování během laboratorního experimentu. U 
takzvaného testování systému chybí metodika laboratorního ověření a konkrétní výsledky, které by 
bylo možné diskutovat a porovnávat s jinými systémy.  



Práce odpovídá na zadané cíle. Nicméně chybí řádný technický popis návrhu a realizace systému. 
Při testování systému nebyla použita metodika, pomocí které by bylo možné zhodnocení a porovnání 
s jinými systémy. Z důvodů těchto nedostatků snižuji klasifikační stupeň práce.

1) Jaký je točivý moment použitého servomotoru? Je dostatečný pro efektivní rehabilitaci? 
2) Popište výhody a nevýhody Vašeho exoskeletu vzhledem ke komerčně dostupným. 
3) Porovnejte klasické metody fyzioterapie s robotickými pomůckami a jejich výhody a použití.

Práce splňuje požadavky na udělení akademického titulu, a proto ji doporučuji k obhajobě
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