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Event. pokradovdni textu na piiloZenrich listech
Navrhovanii vfisledn6 klasifikace: Velmi dobie

Ndzev hodnocen6 diplomov6 prdce je "Porovndni realizace procesu Elov6kem a

kolaborativnim robotem". Pr6ce obsahuje celkem 82 stran textov6 i6sti, L2 stran pifloh a je

strukturovdna do 6 zdkladnich kapitol.

Prdce je piehledn6 strukturovdna avSak obsah nEktenich kapitol riplnd nekoresponduje s

n6zvy. V kapitole 2.1. definujici zSkladnipojmy robotiky chybidefinice kolaborativniho
robota a dalSich d0leiit,ich pojm0. Naopak n6kter6 definice jsou obsaieny i v kapitole
popisujicihistorii robotiky. Student tak6 v t6to Edsti oznaduje soudasnfm vrivojem stav od

roku 1995. V kapitole 3.2 jsou nepiesn6 uvedeny popisy definujicifunkce kolaborativnich
robot0 a stejn6 tak se neztotoifiuji s ddle uvedenli'mi vyihodami a nev'ihodami.

DruhS 65st pr5ce se v6nuje vlastnlmu experimentu, ve kter6 student porovn6vd tasovou
n5roinost a chybovost pii prov6d6ni dan6ho procesu f lovEkem a robotem. Pro mEieni a

vyhodnoceni iasov6 n5rodnosti byla zvolena metodika REFA. MEieni das0 je preciznE

zpracov6no, stejnE tak jako statistick6 vyhodnocenipiesnosti m6ien[. U komentov6ni
v'isledk0 je viak chyba, kdy doilo k piekroEeni 5% tolerance u 8 piipadri z celkovlich 56 a ne

z 560. Vtpodet piesnosti se vztahuje ke kaid6mu experimentu a ne k celkov6mu poEtu

provedenrich ndm6r0. Pii n6sledn6m srovn5v6ni iasov6 ndrodnosti operaci bych uvltal vlce

informaci o programu robota. Piecijen robot bude tak rychl,i jak mu to umoin[me. Kladn6

vSak hodnotim pilstup k v'ipodtu nSvratnosti do investice zohlediujici n6kolik moZntich

variant.

Po form6lni str6nce md pr6ce urdit6 nedostatky. I kdyi celS prSce pravd6podobnd pro5la

jazykovou korekturou, st5le obsahuje spoustu gramatickt Spatn'ich ddsti. Nestandardnije
tak6 oboustrann'i tisk. Citace literatury je v5ak provedena piedepsan'im zp0sobem a jeji
seznam je sv'im rozsahem adekv5tni k dan6 pr5ci.

Misto, dne: V Plzni 6.8.2020
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Dotazy k diplomov6 prdci:

l. Na jakou maxim6lni rychlost byly omezeny pohyby robota a splf,uje tato rychlost
zisady kolaborativniho reZimu?

2. Zprilce r,ypliv6 jako vyhodndj5i prov6ddnf zkoumand operace dlovdkem. Pro jak6
aplikace byste vid6l nasazeni kolaborativnfho robota jako vice efektivni?

ZivEr a zhodnocenf:

I pies ryhrady musim konstatovat, Ze zadfini pr6ce bylo dodrZeno a vytyden;fch cilfr bylo
dosaZeno. Student proki.zala dostatednou orientaci ve zkouman6 problematice. Na zitkladd
qfsledkt experimentu bych v pr6ci v5ak odek6val urditou rozvahu nad vhodnosti pouZiti
kolaborativniho robota pouze pro urditd aplikace. CelkovE hodnotim piedloZenou diplomovou
pr6ci klasifikadnim stupndm velmi dobie a doporuduji ji k obhajobE.
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