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V ramci predkladanej bakalarskej prace bol zrealizovany hexapod. Jedna sa o rozsiahlejSie zadanie, ktoré
vyiadovalo navrh arealiziciu elektroniky, implementaciu riadiaceho software a navrh a realizéciu
mechanickej konstrukcie.

Vramci rieSenia tejto bakalarskej prace $tudent demonstroval dobré schopnosti vyvoja a realizicie
elektromechanického systému. Student dokazal navrhnuf a zrealizovat riadiacu elektroniku jednotlivych
serv, ¢o zahrnovalo navrh obvodového rieSenia, dosak plo3nych spojov aich osadenie modernymi
sitiastkami. Student dalej ukézal schopnost popisat kinematicku retaz hexapoda, navrhnit prislusné
rieSenie inverznej kinematiky a navrhnut trajektérie pre pohyb hexapoda. Dalej bola demonitrovana
schopnost pracovat s 32bitovymi mikrokontrolérmi, ktoré boli pouZité na ovladanie jednotlivych serv,
a schopnost pracovat s miniatirnym pogitatom Raspberry PI, ktory bol pougity na celkové riadenie
hexapoda. V rémci svojej prace Student taktie? ukazal, Ze vie pracovat s modernymi CAD systémami ako
je Altium Designer, Solidworks, Atmel Studio, Visual Studio a Matlab.

Student pracoval iniciativne a samostatne. Zadané ukoly boli plnené promptne a désledne. Student mal
vidy zdujem ucit sa nové veci a vyzdvihujem jeho schopnost samostatne navrhnut rieSenia na vyvstavajtice
problémy.

Textové Cast bakaldrskej prace je spracovand dobre. Text je prehladny, bez formalnych nedostatkov.
Student dobre analyzuje jednotlivé problémy a popisuje svoje rieSenia. Student aktivne pracoval s
literatdrou, na ktord sa spravne odkazuje.

Celkovo hodnotim bakaldrsku pracu ako narotnejdiu, pretofe bolo potrebné zvlddnut komplexnt
realizaciu zahriiujlcu jak teoretické tak praktické aspekty vyvoja hexapoda. Zadanie prace bolo splnené,
realizdciu povaZzujem za kvalitn( a hodnotim ju zndmkou vyborne (A).

doc. Ing. Radoslav Bortel, Ph.D.
Katedra teorie obvod(

Fakulta elektrotechnickd

Ceské vysoké uéeni technické v Praze



Posudek oponenta zavérecné prace
Oponent: Ing. Ji¥i Skapa

Autor préce: Véclav Sip
Néazev prace: Hexapod
Vedouci prace: doc. Ing. Radoslav Bortel, Ph.D.

Tato bakaléfské prace pojednava o navrhu pozemniho robota typu hexapod. Ukolem studenta
bylo vybrat vhodné komponenty, navrhnout mechanickou konstrukci, navrhnout elektroniku pro
Upravu serv, navrhnout algoritmy pro vypocet inverzni kinematiky ramen hexapodu a algoritmu
fidiciho chizi. Déle bylo tfeba hexapod také zrealizovat a vytvofit software pro ovladani hexapodu.

Jednalo se o rozsdhlé zadani a FeSena tiloha pfesahuje rdmec standardni bakal4¥ské prace.

Student pfi FeSeni prace zvlad] cely vivojovy cyklus od vyb&ru vhodnych komponent pfes navrh
mechaniky, kresleni schématu, navrh ploiného spoje aZ k vlastni realizaci prototypu. Musel
zvladnout naprogramovat software pro moderni mikrokontroler (MCU) a naprogramovat ovladaci
software pro PC. Pro fizeni hexapodu byl pouZit jednodeskovy poéitat Raspberry Pi s operadnim
systémem Linux. Vybér tohoto jednodeskového potitate umoznil vyuZit vithod opera¢niho systému
z hlediska konektivity k PC a paralelniho b&hu procest, ale pfinesl i komplikace z hlediska rychlosti
odezvy smérem k mikrokontrolerim serv. Celkové hodnotim navriené FeSeni velmi kladné a
domnivém se, Ze si student p¥i vypracovavani prace roz3ifil svoje znalosti a ziskal cenné zkusenosti.

Student pfi ndvrhu pouZil moderni sou¢astky a pouZival moderni navrhovy software.

Velmi mne svym rozsahem a vysokou tirovni piekvapila teoretickd ¢ast prace zabyvajici se
navrhem algoritmu pro vypocet inverzni kinematiky ramen hexapodu a algoritmu Fidictho chiizi.
Prace je logicky strukturovandé a ma dobrou formélni drovei. Grafickd tiroveii prace je
nadstandardni.

Zadéni bakaldfské préce bylo splnéno tplné. Odborn4 literatura a podklady byly vyuZity ve
vhodném rozsahu.

PredloZenou zévérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.
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