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Komentare ¢i pfipominky:

PfedloZena prace popisuje navrh a konstrukci prototypu zafizeni pro rehabilitaci horni kon&etiny.
Uvod a teoreticky rozbor uvedou &tenare do FeSené problematiky. Navrh exoskeletu, senzorické a
motorické Casti je popsan velice Usporné. V nékterych ¢astech chybi dulezité informace, napf.
konkrétni hodnota tocivého momentu servomotoru vzhledem k pfedpokladané pozadované hodnoté
pro efektivni rehabilitaci. Zaroven je v praktické ¢asti rozebirana problematika napf. USB sbémice,
ktera s konkrétnimi vystupy realizace systému pfimo nesouvisi. V &asti realizace systému chybi
fotografie celého systému samostatné &i z pribéhu ovéfovani béhem laboratorniho experimentu. U
takzvaného testovani systému chybi metodika laboratorniho ovéfeni a konkrétni vysledky, které by
bylo mozZné diskutovat a porovnavat s jinymi systémy.

... pokracuje na strané 2
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Celkové zhodnoceni:

Prace odpovida na zadané cile. Nicméné chybi fadny technicky popis navrhu a realizace systému.
Pfi testovani systému nebyla pouzita metodika, pomoci které by bylo mozné zhodnoceni a porovnani
s jinymi systémy. Z davodu téchto nedostatkd snizuji klasifikaéni stupen prace.

Otazky k obhajobé:

1) Jaky je toCivy moment pouzitého servomotoru? Je dostateény pro efektivni rehabilitaci?
2) Popiste vyhody a nevyhody Vaseho exoskeletu vzhledem ke komeréné dostupnym.
3) Porovnejte klasické metody fyzioterapie s robotickymi pomulckami a jejich vyhody a pouziti.

Celkova klasifikace a doporuceni k obhajobé:

Prace splfiuje poZadavky na udéleni akademického titulu, a proto ji doporucuji k obhajobé
Navrhuji tuto praci klasifikovat stupném: Velmi dobfe (2)

Podpisem soucasné potvrzuji, ze nejsem v zadném osobnim vztahu k autorovi prace

V Praze dne 30.5.2022 e
podpis oponenta prace
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