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Hodnocení práce: A B C D E F 

  Hodnocení: 

A – nejlepší; F - nevyhovující 

1. Splnění všech bodů zadání       

2. Vhodnost zvolené metody řešení       

3. Členění práce (kapitoly, podkapitoly, odstavce)       

4. Práce s literaturou a její citace       

5. Úroveň jazykového zpracování        

6. Formální úroveň práce       

7. Kvalita zpracování teoretické části       

8. Kvalita zpracování praktické části       

9. Dosažené výsledky práce       

10. Přínos práce a její využití       

11. Spolupráce autora s vedoucím práce       

 

Výsledek kontroly plagiátorství: 

      

Práce byla posouzena z hlediska plagiátorství s výsledkem 29 % shodnosti. Práce není plagiát. 

Uvedená shoda se týká souboru v příloze (DP_03_0006_01.stp) – 3D modelu jedné částí systému. 

Výsledky kontroly plagiátů ostatních souborů, ani vlastního textu práce nejsou v systému STAG 

uvedeny. 

 

Celkové hodnocení práce:       

Výsledná známka není průměrem výše uvedených hodnocení. Známku uvede vedoucí 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 doporučuji k obhajobě a navrhuji hodnocení 

A - výborně. 
V případě hodnocení stupněm „F – nedostatečně“ uveďte do připomínek a slovního vyjádření  

hlavní nedostatky práce a důvody tohoto hodnocení. 
 

Další připomínky, vyjádření, náměty k obhajobě práce (možno pokračovat i na další stránce): 

Velmi oceňuji, že student byl schopen systém kompletně vytvořit a naprogramovat. Nezbytnou 

součástí bylo i dostudování znalostí z oblastí, se kterými se při studiu nesetkal - např. pohybové 

rovnice pro vytvoření kinematického modelu plošiny. Větší pozornost by si snad zasloužil jen 

použitý PID regulátor, kdy není v práci rozebráno, proč byl použit právě tento typ regulátoru a jak 

probíhal proces jeho nastavování. 
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