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Jméno autora: Vit Sklebeny
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Fakulta/ustav: Fakulta dopravni (FD)

Katedra/udstav: Ustav dopravni telematiky

Oponent prace: Ing. Zdenék Lokaj, Ph.D.

Pracovi$té oponenta prace:  CVUT FD, Ustav aplikované informatiky

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Zadani klade na autora naroky jak z pohledu teoretického, tak praktického vyvoje softwaru v programovacim jazyce PBasic
2.5.

SpInéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Autor splnil zadani bakalafské prace, byt v praci chybi teoreticky zaklad problematiky robotiky a jeji vyuZiti v praxi a rovnéz
zadani reseného problému a pfistup k nému.

Zvoleny postup feseni spravny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Autor zvolil vcelku spravny postup reseni své prace, nicméng, jak jiz bylo nékolikrat uvedeno, chybi teoreticky zaklad resené
problematiky, které by praci hezky doplnil.

Odborna uroven B - velmi dobie

Posudte uroveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladd a dat
ziskanych z praxe.

Odborna uroven prace je dobra, je patrné, Ze autor se dobfe zorientoval v feSené problematice, navic prokazal své kvality
vyvojem SW pro ovladani robota, nicméné absence teoretickych zéklad(l a analyzy zadaného problému, tuto Groven snizuji,
coz je Skoda.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace A - vyborné

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.
Prace je zpracovana prehledné a graficky na vysoké Urovné. Po jazykové strance je prace v poradku a rovnéz rozsah
odpovida pozadavkiim kladenym na bakalarskou praci.

Vybér zdrojt, korektnost citaci C - dobfe

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivani studijnich material( k FeSeni zdavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledku a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Zdroje jsou velmi skoupé, bakalarska prace ma mj. prokazovat i schopnost autora pracovat s vice zdroji. Tato vyhrada velmi
souvisi s chybéjicim teoretickym zakladem, ktery v praci prakticky neni uveden.

Dalsi komentare a hodnoceni
Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledkt zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
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funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupum, experimentdini zrucnosti apod.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

PredloZend bakalafska prace resici navigaci robota pomoci dalkomérnych sensor( je velmi zajimavé zpracovana
a autor v ni prokazal své schopnosti v oblasti feSeni ndro¢né implementace SW pro ovladani robota v prostoru.
V praci jsem vSak postradal obecnéjsi teoretickou ¢dst, ve které by autor zpracoval jak problematiku vyuZiti
robotd, tak analyticky zpracoval feseny problém orientace robota v prostoru.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném B - velmi dobfe.

Otdazky ke zodpovézeni:
1) V jakych oborech a aplikacich by mohl byt analyzovany robot vyuZzitelny?
2) Jaké jsou dalsi moznosti zobecnéni dosazenych vysledkid orientace robota v prostoru?
3) Jaké dalsi zafizeni by pro tento druh aplikaci bylo mozné vyuzit?

Datum: 9.1.2015 Podpis:

Ing. Zdenék Lokaj, Ph.D.
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