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Nejvyznamnéjsi klady:

e praca nie je len prostym implementa¢nym projektom, ale ma aj odborny rozmer —
vyzadovala najst’, nastudovat’ a pochopit’ odborné ¢lanky o fyzikalnej simulacii, zvolit’
vhodné metody a odvodit’ vztahy pre simuldciu v rovine

e kvalitne naprogramovana implementicia vyuzivajica vietky moznosti jazyka C++

e Tahka prenositel'nost’ vd'aka zvolenému GUI toolkitu

e zmysluplna uzivatel'ska a programatorska dokumentacia mimo samotného textu prace

Nejzavaznéjsi nedostatky:

e miestami nepresné tvrdenia v texte prace a chyby v Gprave textu

Dalsi poznamKky:

Pri tomto jednoduchom modele pohybu robota (zapinanie a vypinanie motorov) je vel'mi
tazké vytvorit’ akykol'vek zlozitejsi pohyb. Na druhej strane — pohodlnejsie Specifikovanie
pohybu robota si viak uz vyzaduje rieenie pomerne naro¢nej ilohy inverznej dynamiky.
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