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Hodnoceni prace:
Zvolend téma diplomovej prace je plne v stlade so Studijnym programom a je mozné ju povazovat
za perspektivnu z pohladu pripravy Studentov na prakticke pouzitie robotiky v kontexte modernych
priemyselnych aplikdcii.
Primarnou &astou prace su kapitoly 6 az 8, ktoré obsahuju navrh vyucbového pracoviska
s vyuzitim robota Staubli TX2-60, pri¢om ich napliiou je ako porovnanie roznych typov robotov
(priemyselnych alebo kolaborativnych) tak aj navrh pracoviska a uloh vhodnych pre edukalny
proces.
Za uréity nedostatok prace povaZujem celkové spracovanie praktickej Gasti. Jej prva Cast
povazujem za veelku hodnotni a vyuZitelnu pre d’alsi progres v oblasti vyucby robotiky na
pracovisku. V jej druhej Casti, ktorou je navrh samotného pracoviska a navrh samotnych tloh vSak
nie je celkom zrejmé, ¢o vietko je vysledkom riefenia danej DP. Z popisu sa skor zdd, Ze
pracovisko bolo kompletne implementované mimo samotného rieSenia prace. Rovnako to nie je
zrejmé ani pri navrhu uloh — tu by bol vhodné jednoznat¢nejdie oddelit’ to ¢o je priamo vysledkom
rie3enia prace od toho ¢o existovalo predtym.

7 formalneho hladiska hodnotim pracu ako velmi dobre spracovanil. Je graficky atraktivna

anachadza sa vnej len mensi podet typografickych chyb. Clenenie je logické azodpoveda

standardom, ktoré su pre tento typ prac stanovene.

Dopliiujice komentare/otazky k rieSenej problematike:

1. Chyba explicitné vyjadrenie ciel'ov, z ktorych by bolo jednozna¢né o konkrétne chee Student
dosiahnut’. Pri ich absencii je potom aj naro¢nejsie posudit’ &i boli splnene.

2. V praci sa nachadza aj porovnanie kolaborativnych robotov, samotny ndvrh je viak uvedeny pre
typ robota Staubli TX2-60. Je na pracovisku dostupny aj niektory z kolaborativnych robotov?
Aké vyhody by jeho vyuZitie mohlo mat’ pri navrhu podobného pracoviska pre proces vyucby?

3. Na str.81 spominate moZné vyuzitie metod strojového uéenia pre vizualnu kontrolu dielov.
Mbzete blizsie opisat’ akym sposobom by mohla vyzerat’ konkrétna tiloha s vyuzitim tychto
metdd pre potreby vyucby?

Celkové hodnoceni prace:

Znamku uvede oponent dle svého uvéaZeni dle klasifika¢ni stupnice ECTS:

A — vybomé, B — velmi dobte, C — dobie, D — uspokojivé, E — dostatecn, F — nedostatecné.
Stupeii F znamend téZ ,nedoporucuji praci k obhajobe™.

PiedloZenou diplomovou préci doporuduji k obhajobé a navrhuji hodnoceni
B - velmi dobfre.
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V piipad& hodnoceni stupném ,,F — nedostate¢né*“ uved’te do pfipominek a slovniho vyjadeni
hlavni nedostatky prace a diivody tohoto hodnoceni.
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