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Hodnoceni bakaléFské prace oponentem

Nézev préce:

Tvorba software pro ovi4dani robotické ruky
Michal HORACEK
Ing. Petr Kropik, Ph.D.
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Kritéria hodnoceni prace oponentem l Max. body T Pfidélené body
Spinéni zadani prace (posuzuje se i stuperi kvality spinéni) 25
Odborna droveri prace 50
Interpretace vysledk® a jejich diskuze, pfip. aplikace ] 15
Formalni zpracovani prace, dodrsovani norem l 10 !

Hodnoceni obsahu a kvality préce, pfipominky:
Student se v pfedkladané praci vénoval vytvoreni aplikace pro ovladani robotické ruky. V dvodu se vénuje, dle

prvniho bodu zadani, resersi existujicich feSeni, ktera je véak v rozsahu cca jedné strany a neni v podstaté
resersi. Podobné strucné J€ pojat i vybér vhodné platformy (HW a SW, str. 7, 8), kde postradam rozsahlejsi

porovnani platforem, kritéria vybéru platformy a zdlvodnent, .
Nasleduje popis '\(IV%OCtU polohy robotické ruky v zavislosti na thlech natoceni jednotlivych krokovych motorg a
hotové knihovn

’ .

olo
pouzité y Arduino pro ovladani krokovych motoré. Od strany 14 nasleduje popis vytvorené
grafické aplikace a jejiho jazyka. Aplikace pomoci formuldre zvlada nastavit polohu robotické ruky a jeji
nejzakladnéjsi oviadani (pohyb po Useéce) pomoci zabudovaného skriptovaciho Jazyka. Zde by bylo vhodné
rozsifeni alespori o dalsf pohyby (kruznice, definovana kfivka apod.) Toto je astecné kompenzovano editorem
tras, ktery umoZiiuje vytvaret sekvence pohybd. Ve formulaFich (viz obr. 3.2 na strané 16) postradam uveden|
Jednotek u jednotlivych poli formulafe - uZivatel tak nevi, co do formulare viastné zadava. Aplikace mohla byt
vice propracovana vzhledem k tomu, 7e pouZita Arduino knihovna Jiz v zakladu poskytuje pomérné komfortni

ovladani krokovych motorg.
V praci postradam otestovani funkce ovladani robotické ruky na vhodnych prikladech (viz bod 4 zadani).

Prace je pomérné strucna, jeji rozsah je véak VEtSi, ne7 se Jevi na prvni pohled, protoZe autor pouzil nevhodnou

Sablonu s malym pismem a fadkovanim (oproti doporuceni pro tvorbu bakalafské prace).

Dotazy oponenta k praci:

1) Jaka je presnost fizenf pohybu robotické ruky Vagi aplikaci? Jak jste ji testoval?

2) Je Vami navrzené feZeni vhodné pro ovladani méficich sond s dostate¢nou presnosti? ; )

3) VyuZivate jednofazové nebo dvoufizove fizeni krokovych motorkd? VyuZivate fizeni s plnym nebo s
polovi¢nim krokem? ) . 5

4; Skriptovaci jazyk pouzity pro ovladani roboticke ruky je Vasim dilem, & jste pouzil hotovou knihovnu?
5) V jakych jednotk.

otkach se zadavaji parametry pro zménu polohy roboticke ruky ve formulafi Vasi aplikace?

Bakalarskou préci hodnotim klasifikaci dobre (podie Kiasifikazni stupnice dané smérnicf dékana FEL)

Dne: 16.6.2015 . A

( podpis oponenta prace



