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Cilem bakalatské prace Michala Urvalka s nazvem ,,Vyuziti robota Lego Mindstorms
— navrh soutéznich uloh* bylo provést navrh a realizaci dvou novych uloh do
ROBOSOUTEZE - "Sledovani &erné &ary se specialnimi prvky" (ukolem robota je sledovat
cernou Caru na bilém podkladu s moznym kiiZzenim, pferuSenim Cary ¢i riizné na sebe
navazujicimi ¢arami na hracim htisti) a ulohu nazvanou "Stielnice" (cilem je posbirat barevné
micky umisténé na hracim hfisti a umistit je do ptipravku ,,Terc” podle barev. Ter¢ je tvoien
lamindtovymi soustfednymi kruznicemi s rtiznou barvou a vyskou stén) vcetné piipravy
soutéznich pravidel a vytvoteni webovych stranek k realizovanym projektim.

Michal Urvalek ve své bakalarské praci splnil v§echny body zadani. Vytvofena prace
obsahuje stru¢né a piehledné informace o moznostech vyuZziti robota LEGO Mindstorms
NXT. V ramci bakalafské prace byla navrzena soutézni tloha ,,Sledovani Cerné Cary se
specialnimi prvky®, kterd bude vyuzita v ROBOSOUTEZI pro 2. stupeii zakladnich kol a
odpovidajicich tfid viceletych gymnazii a tloha ,,Stfelnice®, ktery bude vyuzita v ramci
pfedmétu B3B35RO ROBOTI a také vramci ROBOSOUTEZE pro stiedoskolské tymy.
Zejména u druhé ulohy ,,Stielnice™ jsem pozadoval feseni pomoci LEGO Mindstorms NXT
(rozliSovani barevnych mickii pomoci svételného senzoru) pro ovéfeni moznosti pouziti prave
tohoto typu stavebnice. Nebylo potieba realizovat ulohu pomoci stavebnice LEGO
Mindstorms EV3, protoze tam s rozliSovanim barevnych micka pti pouziti barevného senzoru
nebude problém.

Réd bych zduraznil, Ze Michal Urvalek pracoval na bakalaiské praci samostatné, pii
pravidelnych konzultacich pfiSel s velice zajimavymi vlastnimi mySlenkami, které nasledné
realizoval a ovéfil. Zejména druhd Gloha nebyla Upln€ jednoduchéd a pan Urvalek ji vénoval
pomérné hodné Casu a usili. Pfesto jsem ocekaval lepsi vysledky. U ulohy ,,Sledovani ¢erné
cary se specialnimi prvky® by urCit¢ nebyl problém si jeSt€¢ vice pohrat s nastavenim
regulatoru robota a dosahnout lepsiho Casu projeti vlastni drahy. U druhé ulohy ,,Stielnice™
bylo dosazeno pozadovaného vysledku (tzn. ovéfeni moznosti rozpoznévani barevnych micka
s vyuzitim svételného senzoru), ale ocekéaval jsem propracovanéjsi a spolehlivejsi konstrukci
vlastniho robota.

Bakalafskou praci navrhuji hodnotit i s ohledem na vyse uvedené fakta klasifikatnim
stupném ECTS C (DOBRE).
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