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Ćılem práce byl design a realizace robotu schopného jezdit po vertikálńım
povrchu. Zadáńı hodnot́ım jako poměrně náročné, protože vyžaduje aplikaci
znalost́ı z mechaniky, elektroniky a ř́ıdićıch systémů. I přes náročnost zadaného
ćıle je zřejmé, že student si s jednotlivými aspekty řešeńı poradil a provedené
testy ukazuj́ı že vytvořený robot je opravdu schopen jezdit po vertikálńım po-
vrchu. Z poněkud netradičńı struktury práce je zřejmé, že postupoval pečlivě
a systematicky, možná řešeńı nastudoval, spočetl nutné parametry jednotlivých
komponent̊u a ty poté správným zp̊usobem integroval do navrženého robotu. I
přes občasné hrubé gramatické chyby (např. ... trakci mezi koli a povrchem ...
), přebytečné anglicismy ( např. state of the art ) a neformálńı obraty je práce
relativně dobře čitelná. Samotný text velmi detailně dokumentuje postup řešeńı,
zvažované technické aspekty a zkušenosti, které student během realizace práce
źıskal. Některé technické detaily ( např. Obrázek 4.10 ) by nicméně mohly být
vynechány a mı́sto nich by mohla být např́ıklad rozš́ı̌rena kapitola popisuj́ıćı
stav oboru, která je na technické ilustrace poněkud skoupá. Stejně tak jsou
některé matematické postupy a výpočty př́ılǐs detailńı - mysĺım, že v diplomové
práci technické university nemuśı být detailně komentovány převody fyzikálńıch
jednotek. Popis a rozsah provedených experiment̊u neńı velký, ale pro ukázáńı
funkčnosti robotu je postačuj́ıćı.

Vzhledem k tomu, že student splnil relativně náročný úkol, ale text vlastńı
práce má výše uvedené nedostatky, navrhuji práci klasifikovat stupněm

C - dobře.

K práci mám následuj́ıćı dotazy:

• Na straně 16 student docháźı k závěru, že formulovanou soustavu lineárńıch
rovnic lze řešit metodou nejmenš́ıch čtverc̊u, ale následuj́ıćı postup tomu
úplně neodpov́ıdá. Mohl by student postup řešeńı komentovat?

• Na straně 32 student voĺı diferenciálńı pohon robotu s t́ım, že tento je
lepš́ı než Ackerman̊uv. Proč nepoužil standardńı (tř́ıkolovou) konfiguraci
kol diferenciálńıho pohonu?
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