HODNOCENI BAKALARSKE PRACE
Vedouci BP

Jméno bakalire: Maté&j Kovarik Garantujici katedra: KKY

Nazev kabala¥ské prace: Virtualni model skékaciho robotu
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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Bakalafska prace (BP) Matéje Kovarika se zabyva modelovanim skékajiciho robotu a jeho Fizenim. Autor
na BP pracoval dlouhodobé a systematicky. V pribéhu feseni BP zvladl zakladni metody a nastroje pro
modelovani mechanickych systémi (Matlab/ Simulink/SimMechanics) a standardni metody fizeni MIMO
LTI systémi. Velmi ocefiuji zajem a vytrvalost autora pfi pfekonavani Eetnych netrividlnich problému

v feSeni BP. Cile BP byly splnény, piestoze problematika spojena s fizenim daného robotu je mnohem
Sirsi.

MEé kritické pfipominky k BP se tykaji predev§im stylu a formélnich nedostatkq. Pisemny projev autora je
poznamenan skute¢nosti, Ze BP je jeho prvni rozsahlejsi pisemna zprava. Praci by téz prospé€la rozsahlejsi
interpretace dosazenych vysledka.

Otézky: 1) Je model sloZeny z kone&ného poctu hmotnych bodi dostatedny pro popis realného robotu?

2) Jak souvisi optimalizace konstrukce robotu s moznostmi Jeho stabilizace (obecné s jeho fizenim)? Je
mozné tyto problémy oddé&lit?
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