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Hodnocení práce:

Autor sa vo svojej práci venuje návrhu robotickej ruky s využitím aditívnej výroby. V oblasti 3D tlače vzniká v súčasnosti veľa návrhov v oblasti robotických rúk s cieľom priniesť riešenia ktoré sú vylepšením komerčne dostupných prvkov, táto téma je zaujímavá a veľmi aktuálna. Autor splnil zadanie práce.

V teoretickej časti boli informatívne a prehľadne spracované história a technológie 3D tlače, najbežnejšie používané materiály ako aj CAx softvéry potrebné pre návrh a vizualizáciu riešenia. 

V praktickej časti, popisuje návrh a realizáciu elektro-mechanicky ovládanej robotickej ruky, ktorá by sa mala formou vykonávaných pohybov najviac priblížiť k pohybom ľudským. Inšpirovaný bol jedným z mnohých existujúcich open source projektom InMoov. V práci mi chýba spomenutie viacerých projektov z tejto oblasti (sú spomenuté iba dva). 

Kladne hodnotím overenie variantných návrhov pri návrhu podoby prstov a z toho vyplývajúce výsledné riešenie. V zadaní nemal autor určený počet stupňov voľnosti pre prsty palec a dlaň, iba požadovanú funkcionalitu, čo mu umožnilo si pri návrhu dlane vybrať riešenie bez servomotora na otáčanie palca, čo je možno trocha na škodu. V tejto časti mi chýba že autor neuviedol rozmery robotickej ruky ako aj jej jednotlivých časti. Oceňujem podrobný popis samotnej tlače a kompletizácie ruky. 

Pre elektrické ovládanie si autor zvolil platformu Arduino čo je pre takéto projekty vyhovujúce. Pomocou softvéru vytvoril následne 8 pohybových sekvencií, s možnosťou rozšírenia na 16. 

Najviac ma zaujalo testovanie sekvencie určenej na úchop, čo je v praktickom živote najpoužívanejší pohyb ruky.

Po formálnej stránke je práca dobre čitateľná, nenašla som zásadné formálne chyby a kladne hodnotím aj veľký počet relevantných zdrojov ktoré sú uvedené na konci práce, s ktorými predpokladám že sa autor aj oboznámil.

Otázky k obhajobe:

1. Pri testovaní úchopu vajíčka hovoríte že ruka ho uchytila samovoľne, avšak pri uchopovaní bol kladený dôraz na intenzitu stlačenia, aby nedošlo k prasknutiu tohto vajíčka. Čím ste sa riadili pri ovládaní intenzity stlačenia, keďže tam nie sú použité žiadne senzory?

2. Častým dôvodom že klient odmieta nosenie protézy je jej veľká hmotnosť, (zvyčajne sú protézy ťažšie ako samotná končatina). Koľko vážil Vami vytvorená robotická ruka a či by bola možnosť znížiť v budúcnosti jej hmotnosť. 

I napriek niektorým pripomienkam, oceňujem odvedenú prácu a doporučujem ju k obhajobe.
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Známku uvede oponent dle svého uvážení dle klasifikační stupnice ECTS: 
A – výborně, B – velmi dobře, C – dobře, D – uspokojivě, E – dostatečně , F – nedostatečně. 
Stupeň F znamená též „nedoporučuji práci k obhajobě“.

	Předloženou diplomovou práci  FORMDROPDOWN 
 k obhajobě a navrhuji hodnocení

 FORMDROPDOWN 
.

V případě hodnocení stupněm „F – nedostatečně“ uveďte do připomínek a slovního vyjádření 
hlavní nedostatky práce a důvody tohoto hodnocení.
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