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Odborna droveii price:
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Vécné chyby:
Q témef Zddné Qvzhledem k rozsahu pfiméfeny podet [XI méné podstatné &etné O zdvarné

Vysledky:
Q origindlni [ plivodni i pfevzaté [ netrividlni kompilace X citované z literatury O
opsané

Rozsah price:
Q veliky Q standardni [X] dostate¢ny O nedostatedny

Graficka, jazykova a formalni drovern:
Q vynikajici O velmi dobra priméma U podprimérnad [ nevyhovujici

Tiskové chyby:
Q téméF zadné [ vzhledem k rozsahu a tématu pfiméfeny potet [X] &etné
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Slovni vyjadieni, komentiFe a pFipominky vedeueiho/oponenta:

Bakaléfskd prace popisuje inverzni kinematiku robotické ruky. Vysledky vypodti v MATLAB
jsou implementovany do ARDUINO NANO a tim je ¥izen pohyb robotické ruky Merkur Beta 6.
V préci jsem shledal n€kolik zdvaZznych pochybeni.

V kapitole 5.2.2 je popsand metoda FABRIK (forward backward reaching inverse kinematics). Jeji
pouZiti neni dostate¢né zdtivodnéno zejména ve vztahu k rychlosti a pfesnosti pohybi ruky.
Kapitola 6 je vénovéna programovani vlastni metody FABRIK za pouZiti prostfedi MATLAB s
realizaci pohybu kloubi v ARDUINO NANO. BohuZel i zde zcela chybi podrobné vysvétleni jak
je sestaven algoritmus vypo&tu pfipadné UML a naopak je v&novéna velka pozornost pfenosu dat
do a z ARDUINO NANO. Zcela chybi jakékoliv testy &i emulace.

Préace je velmi povrchni a nedokonéena.

Cil 1. Je pfevzat z literatury a doplnén jen o drobnosti - tedy splnén z vyhradami

Cil 2. Zde jsou pfedloZeny jen fragmenty kédu a uceleny pohled chybi tedy - splnén z vyhradami
Cil 3. PtedloZeny pfiklad je ve 2D a chybi testy vyhodnoceni. Student musi prokézat funk&nost
svého navrhu - tedy splnén z vyhradami.

Piipadné otizky p¥i obhajobé a niméty do diskuze:

1. MuZete pfedvést simulaci nebo konkrétni pohyb robotické ruky za pouZiti vaseho
algoritmu (i ve formé videa).

Praci

doporuduji

Q nedoporutuji

uznat jako bakalafskou.

Navrhuji hodnoceni stupném:
Q vyborné Qvelmi dobfe [Xldobfe [ neprospél/a
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odor ke



