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Téma diplomové Navrh a realizace zarizeni na zachyceni cile pomoci kamerového systému
prace: a laseru polohovaného servomotory s vice stupni volnosti

Hodnoceni prace:

Cilem prace byl navrh lokomoc¢niho systému robotnického manipuldtoru se tfemi stupni volnosti.

Diplomant se musel studiem odborné literatury podrobné seznamit s uvedenou problematikou.

TeEziste prace spocivalo v navrhu, sestaveni a oziveni mechanickych a elektronickych casti, véetné

vytvofeni algoritmu k ovladani a fizeni tohoto lokomoc¢niho systému robotnického manipulatoru.

Prace je logicky utfidéna do osmi kapitol, ve kterych diplomant popsal robotické manipulatory,
pouzity mikroprocesor, komunikacni technologie a pohonné jednotky (modeléaiské servomotory), véetné
jejich tizeni. V praktické Casti se vénoval navrhu a realizaci robotnického ramene, odmérovaciho systému a
programového vybaveni. Jako pohony diplomant zvolil tii modelafské servomechanismy. Ridici jednotka je
tvotfena mikroprocesorem Atmel AT89C2051. Ovladani lokomoc¢niho systému je provadéno programovym
vybavenim ROB3. Pro urCeni vzdalenosti pfedmétu a fizeni pohybu kleStin ramene je pouzit laserovy
zamefovaci systém, tvofeny laserovym ukazovatkem a CCD webovskou kamerou.

Uvedena diplomova prace se vénuje aktualnimu a soucasné obtiznému tématu fizeni robotu
v prostoru, snimani, zpracovani a pienosu obrazové informace. Diplomant ve své praci navrhl a ovéfil
dalkoveé ovladany roboticky systém se tfemi stupni volnosti, véetné¢ odmétovaciho systému, pfenosu dat a
programového vybaveni.

Prace je napsana velmi piehlednou a srozumitelnou formou na vyborné grafické urovni.
K prednostem diplomové prace patii komplexni piistup k feSené problematice.

K diplomové praci nemam zadné podstatné ptipominky.

Diplomant splnil zadani diplomové prace a prokazal svoje inZenyrské schopnosti.

Pan Bc. Martin Hordk publikoval vysledky své DP ve sborniku "Perspektivy elektroniky 2009",

ktera se konala v Roznové p. R. a na konferenci STOC 2009 v Ostravé, kde ziskal 1. misto v sekci Robotika.
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Celkové hodnoceni prace:

Znamku uvede vedouci dle svého uvazeni dle klasifika¢ni stupnice ECTS:

A — vyborné, B — velmi dobte, C — dobie, D — uspokojive, E — dostatecné , F — nedostatecné.
Stupeni F znamen4 téZ ,,nedoporucuji praci k obhajobé*.

PredloZenou diplomovou praci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni

A - vyborné.
V piipadé hodnoceni stupném ,,F — nedostatecné* uved’te do pripominek a slovniho vyjadieni
hlavni nedostatky prace a diivody tohoto hodnoceni.
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