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	Otazky: 1) Vysvětlete, jak je definován kooperující robot a v čem se primárně liší od běžného průmyslového robotu z hlediska bezpečnosti obsluhy. Jakou funkci má vestavěný silově momentový senzor? 

2) V úloze je použit jako efektor "gripper" a "přísavka". Existují nějaké pokrokovější efektory především pro šroubování při průmyslovém nasazení? 
	Doporuceni: [Práce splňuje požadavky na udělení akademického titulu, a proto ji doporučuji k obhajobě]
	Misto: Liberci
	B: [Výborně (1)]
	C: [Výborně (1)]
	D: [Velmi dobře (2)]
	E: [Výborně mínus (1-)]
	F: [Výborně mínus (1-)]
	G: [Výborně mínus (1-)]
	I: [Výborně mínus (1-)]
	J: [Výborně (1)]
	AUTOR: Bc. Petr Čepelák
	Název práce: MONTÁŽNÍ OPERACE S ŠROUBOVÝM SPOJENÍM S VYUŽITÍM ROBOTA ABB YUMI
	K: [Výborně (1)]
	Celkove: Problematika kooperativních robotů je v součastnosti velice aktuální. Autor ve své práci provedl zdařilou rešerši stávajícího stavu průmyslových kooperativních robotů. 
Přínos práce spatřuji nikoliv ve vlastním řešení jednoduché úlohy, ale v přehledném, metodicky srozumitelném a dostatečně podrobném zdokumentování vlastní realizace, která může velice dobře posloužit přímo jako výchozí studijní materiál například pro další zájemce o problematiku kooperujících robotů. Autor uvádí, že se nepodařilo implementovat strojové vidění, což je škoda, protože se dnes již jedná o běžnou záležitost. Na druhou stranu by to celkově práci nikam dále pravděpodobně neposunulo a dosažený rozsah realizace považuji za dostatečný. 

Navrhuji tuto práci klasifikovat stupněm B.
	Komentar: Posuzovaná práce je po formální stránce na velmi vysoké úrovni. Nalezl jsem pouze jediný překlep hned v první kapitole na straně 17. Členění kapitol je přiměřené a logicky uspořádané, obrázky a vývojové diagramy jsou přehledné a názorné.
Kapitola číslo čtyři "PROGRAMOVACÍ JAZYK RAPID" je příliš obsáhlá a stačilo se více odkazovat na vlastní manuál při popisu jednotlivých funkcí Rapidu.
Citace a odkazy jsou přiměřené. Jen u obrázku 1.3 "Výrobní linka automobilů s průmyslovými roboty" (str. 17) není uvedeno, kde jej autor získal.
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