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Naroc¢nost zadani pramérné obtizné zadani

Splnéni pozadavkl zadani zadani spInéno
Vysledkem prace je jednoduché feSeni manipulatoru vcetné chapadla, jeho kompletni realizace véetné
mechaniky a oZiveni. ReSeni stavi na modelarskych servech, Arduinu pro jejich fizeni a jednoduché GUI aplikaci.

Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi
Rozsah vétsiny kapitol je vhodny. Uvod do problematiky oviadani modelafskych serv je zpracovan velmi dobre.
Prezentacni Uroven predlozené prace 65 b. (D)

Technickéa zprava je dostate¢né prehledna a je zfejmé jaké reSeni autor vytvofil a co je vysledkem prace. Za
méneé St'astné povazuji:

* Mlhavé poZadavky na vlastni feSeni v Kapitole 3. Co konkrétné znamend "dobry rozsah pohyblivosti
ramene", "moznost uchopeni malych i velkych pfedmétd”, "pfiméfena cena", atd.?
* Prehled existujicich komer¢nich feSeni by nemél byt v navrhu vlastniho feseni. Popis dllezitych
parametr(l jako dosah ramene a pfesnost polohovani chybi.
» SpiSe nez fotkou a slovnim popisem, by bylo vhodnéjsi popsat konstrukci ramene technickou
dokumentaci (vykres).
* Ve schématu zapojeni chybi popis konektor(l na strané serv a také z néj neni patrny zplsob zapojeni serv
na chapadle.
e V popisu implementace mél byt seznam pfikaz(, pomoci kterych GUI aplikace pfes sériovy port
komunikuje s Arduinem.
Formalni uprava technické zpravy 50 b. (E)
Jazykova stranka je nejslabsi ¢ast prace. Anglicky abstrakt je plny gramatickych chyb a podobné je na tom cela
technicka zprava. Jen v Uvodu jich najdeme nékolik. Autor pouziva slozita a "Sroubovana" souvéti. Prikladem ne
moc povedeného textu je pasaz o elektromotoru na str. 7.
Cislovani obrazka "obr. &. 2.1" je nevhodné a vzorce pro jistotu nejsou &islovany viibec.
Prace s literaturou 65 b. (D)
Studijni literaturu vétSinou tvofi online zdroje, coz je v pfipadé technické dokumentace serv, apod. pochopitelné.
Student se v8ak mohl zaméfit i na problematiku Fizeni a polohovani robotickych ramen. U tohoto zadani bych
oCekaval alespor zminku o inverzni kinematice.
Také neni jasné, jaké poznatky z analyzy dostupnych feSeni autor promitl do vlastniho navrhu redeni.
U evidentné pfevzatych obrazkd (Obr. 2.1, 2.2, 2.3, ...) chybi odkazy na zdroje!
Realizacni vystup 75 b. (C)
Vysledné feSeni je velmi jednoduché, ale funkéni a mél jsem moznost si je prohlédnout. Zdrojovy kéd pro Arduino
je ovéem ftrivialni a obsahuje mnozstvi konstant (rozsahy, zpozdéni mezi kroky, délka kroku, atd.). Hodila by se
plynulejsi pohyb a pokrocilejsi fizeni napfiklad polohovanim koncového chapadia.
Vyuzitelnost vysledku
Je tfeba ocenit, Ze student navrhl netradi¢ni feSeni chapadla, které v8ak v praxi nebude uplné vhodné. Jinak se
jedna spise o praci kompila¢niho charakteru.
V praci chybi alespori zakladni otestovani ¢i odhad presnosti polohovani ramene, coz je velmi dllezity parametr.
Otazky k obhajobé
* Na zakladé ¢eho a jak jste odhadoval parametry serv, které budete potfebovat? Vybér komponent
typicky probiha na zékladé pozadavk( na feseni...
 lysvétlete VaSe tvrzeni na str. 24, Ze bylo: "potfeba vyrobit své vlastni paky, které budou delsi a pevnéjsi,
¢imz vlastné dokazou prenést vétsi procento sily ze servomotoru?" Nesouvisi provedeni ramen spiSe s
tuhosti, presnosti a dalSimi parametry?
Souhrnné hodnoceni 68 b. uspokojivé (D)
Pan Gardas vytvofil pékny funkéni prototyp jednoduchého manipulatoru a dobfe zvladl realizaci mechanickeé,
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elektronické i softwarové &asti. Skoda, Ze Fedeni neprekrogilo pouhou elementarni Groveri a zakladni rozchozeni
manipulétoru. Negativni pfipominky si vyslouzila technickd zprava, kdy jeji jazykovéa drover je na hranici
snesitelného.

Prohlaseni: Udéluji VUT v Brné souhlas ke zvefejnéni tohoto posudku v listinné i elektronické forme.
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