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Spojité řízení pohybu robotického ramena se třemi stupni volnosti 

 

Hodnocení práce: A B C D E F 

  Hodnocení: 

A – nejlepší; F - nevyhovující 

1. Obtížnost zadaného úkolu       

2. Splnění všech bodů zadání       

3. Práce s literaturou a její citace       

4. Úroveň jazykového zpracování        

5. Formální zpracování – celkový dojem       

6. Logické členění práce       

7. Vhodnost zvolené metody řešení       

8. Kvalita zpracování praktické části       

9. Výsledky a jejich prezentace       

10. Závěry práce a jejich formulace       

11. Přínos práce a její využití       

 

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 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. 

 

Otázky k obhajobě: 

Závěs břemene robota je tuhý nebo flexibilní ? 

Pokuste se objasnit rozdílnost chování v případě tuhého závěsu a flexibilního závěsu. 

 

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

V práci schází číslování rovnic, legendy k použitým symbolům v rovnicích a jejich jednotky. 

Některá vyobrazení jsou pod hranicí čitelnosti popisujícího textu. 
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