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A. Kvalita abstraktu, klicova slova odpovidaji naplni prace . . . . . . Vyborné (1)

B. Rozsah a zpracovanireSerSe . . . . .. . ... ... ... .... Vyborné (1)

C. Redeni prace po teoretické strance . . . . . .. ... ... ... Vyborné (1)

D. Vhodnost, pfiméfenost pouzité metodiky . . . . . .. .. .. ... Velmi dobfe (2)

E. Uroven zpracovani vysledk(i a diskuse . . . . ... ....... Vyborné minus (1-)
F. Vlastni pfinos k feSené problematice . . .. ... ... .. ... Vyborné minus (1-)
G. Formulace zavéruprace . . . .. . . . . .. ... ... ... Vyborné minus (1-)
H. Spinéni zadani (cill)prace . . . . . . .. .. .. ... ... .... Spinéno

I. Skladba, spravnost a Uplnost citaci literarnich udaja . . . . . . . Vyborné minus (1-)
J. Typograficka a jazykova uroveri (vé. pravopisu) . . . . . . . ... Vyborné (1)

K. Formalni nalezitostiprace . . . ... . ... ... ... ..... Vyborné (1)

(struktura textu, Fazeni kapitol, pfehlednost ilustraci)

Komentare ¢&i pfipominky:

Posuzovana prace je po formalni stradnce na velmi vysoké urovni. Nalezl jsem pouze jediny pfeklep hned
v prvni kapitole na strané 17. Clenéni kapitol je pfimé&fené a logicky usporadané, obrazky a vyvojové
diagramy jsou pfehledné a nazorné.

Kapitola &islo &tyfi "PROGRAMOVACI JAZYK RAPID" je pFili§ obsahla a stadilo se vice odkazovat na
vlastni manual pfi popisu jednotlivych funkci Rapidu.

Citace a odkazy jsou pfiméfrené. Jen u obrazku 1.3 "Vyrobni linka automobilt s prdmyslovymi roboty" (str.
17) neni uvedeno, kde jej autor ziskal.

...poKracuje na strané 2
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Celkové zhodnoceni:

Problematika kooperativnich robotu je v sou€astnosti velice aktualni. Autor ve své praci proved| zdafilou
reSersi stavajiciho stavu primyslovych kooperativnich robot(.

PFinos prace spatfuji nikoliv ve vlastnim fedeni jednoduché ulohy, ale v pfehledném, metodicky
srozumitelném a dostate¢né podrobném zdokumentovani viastni realizace, ktera muze velice dobfe
poslouZit pfimo jako vychozi studijni material napfiklad pro dali zdjemce o problematiku kooperujicich
robotl. Autor uvadi, Ze se nepodafilo implementovat strojové vidéni, coz je Skoda, protoZe se dnes jiz
jedna o béZnou zaleZitost. Na druhou stranu by to celkové praci nikam dale pravdépodobné neposunulo
a dosazeny rozsah realizace povaZzuji za dostateCny.

Navrhuiji tuto praci klasifikovat stupném B.

Otazky k obhajobé:

1) Vysvétlete, jak je definovan kooperujici robot a v éem se primarné lisi od bézného priamyslového
robotu z hlediska bezpecénosti obsluhy. Jakou funkci ma vestavény silové momentovy senzor?

2) V uloze je pouzit jako efektor "gripper" a "pfisavka". Existuji néjaké pokrokovéjsi efektory pfedevsim
pro Sroubovani pfi primyslovém nasazeni?

Celkova klasifikace:
Prace splfiuje pozadavky na udéleni akademického titulu, a proto ji doporucuji k obhajobé

Navrhuiji tuto praci klasifikovat stupném Vyborné& minus (1-)

V Liberci
dne 2.6.2020

Podpisem soucasné potvrzuji, Ze nejsem v zadném osobnim vztahu k autorovi prace

podpis oponenta
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