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	Téma bakalářské práce:
	 Konstrukce a ovládání animatronické ruky 


	Hodnocení práce:
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	Hodnocení:

A – nejlepší; F - nevyhovující
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	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 


	2.
	Splnění všech bodů zadání
	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 


	3.
	Práce s literaturou a její citace
	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 


	4.
	Úroveň jazykového zpracování 
	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 

	 FORMCHECKBOX 


	5.
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	Vhodnost zvolené metody řešení
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	Celkové hodnocení práce:
	
	
	
	
	
	


Výsledná známka není průměrem výše uvedených hodnocení. 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 bakalářskou 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.


Otázky k obhajobě:

1. Objasněte výhody použití programu Autodesk Invetor při návrhu modelu prstů.

2. Uvádíte použití senzorů f. Sparkfun, s. 42, jako tzv. flex senzorů, objasněte jejich princip a z jakého jsou materiálu.

3. Projekt ovládání je navržen pro bezdrátové ovládání, jaký je dosah?

Další připomínky, vyjádření, náměty k obhajobě práce (možno pokračovat i na další stránce):
Výsledek kontroly z IS STAG: Text práce nevykazuje shodu s žádným souborem a je původní. Autor práce použitou literaturu citoval, práce vykazuje bakalářský přístup k řešení problémů a obsahuje minimu přepisů. Body zadání jak byly formulovány jsou splněny. Práce prezentuje vytvořenou animatronickou ruku a její ovládání přes elektroniku ve speciálně upravené rukavici. Obsahuje mimo jiné také schéma vlastního návrhu a zapojení Arduino Mega 2560, servopohonů a napájení, vytvořené v programu Fritzing, pro robotickou ruku a schéma vlastního návrhu a zapojení elektroniky v rukavici určené pro ovládání. Téma práce je zajímavé a výsledné zpracování přínosné. Výstupy práce mohou být použity při výuce v rámci laboratoře z robotických systémů. Práci hodnotím jako A- výborně.
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