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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Autor v prvni Casti prace Ctenare seznami s problematikou ovladani robotickych podvozkd. V druhé c¢asti prace bude autor
nejprve analyzovat mozné zpUsoby pozi¢niho fizeni v 2D prostoru a vezme v Gvahu nejen presnost snimani, ale také
dostupnost komponent na trhu. Hlavnim a daleZitym bodem je vytvoreni funkéniho prototypu a ovéreni funkcnosti reseni.

v.vs

Splnéni zadani splnéno

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
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

VSechny body zadani prace byly spInény. V teoretické ¢asti student analyzuje mozna feseni zpétné vazby pro pozi¢ni fizeni
ve 2D prostoru. Prakticka ¢ast splfiiuje zadani beze zbytku, a to véetné praktické realizace funkéniho vzorku. Dle poZadavku

zadani byly pouZity soucastky, které jsou na trhu bézné dostupné. Bylo provedeno méreni, na jehoz zakladé byly
vyhodnoceny problémy a nedostatky zvoleného reseni.

Zvoleny postup FeSeni vynikajici

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

V prvni ¢asti student navrhl mozna reseni, ktera mohou byt pouZita pro pozicni fizeni v prostoru. K tomuto zvolenému
feSeni byl navrZen pro zpétnovazebni fizeni polohy vhodny PID regulator a optimalni vzorkovaci perioda. Pro feSeni HW
&asti vyuziva student platformu mBot na principu ARDUINO doplnénou o elektronickou desku vlastniho navrhu. Reeni
pouzit jako zaklad komeréné dostupny podvozek mBot urychluje vyvoj a ddva moznost se vice soustiedit na doplrikové
pozicni ¢idlo nez na detailni implementaci celého fizeni robota vcéetné mechanickych ¢asti. Tento postup povazuji za
vhodny.

Odborna udroven A - vyborné

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

Student samostatné vyvinul elektronické zafizeni s 2D pozi¢nim sensorem a propojil jej s fidici deskou platformy mBot. Pri
navrhu tak byla prokazana znalost prace se schematickym editorem, navrhovym systémem DPS, principech komunikace
periferii i znalost programovani firmware. Pri psani prace student Cerpal z technickych informaci v katalogovych listech
soucdstek a informace vyutzil pro spravny navrh obvodu. Oceniuji aktivni pFistup vyuzitim logického analyzatoru k analyze
komunikac¢niho protokolu, ktery neni plné popsan v dostupné literature.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Formalni Uprava prace je vyborna, stejné jako graficka aroven nakresi. Text je psan srozumitelné a vécné, jazykova stranka
prace je v poradku. Rozsah prace odpovida ocekdvanému rozsahu bakalarské prace.
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Vybér zdrojti, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfri ziskavdni a vyuZivdni studijnich materidld k reseni zdvérecné prace. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

V prdci je pouZito dostatecné mnozstvi tématu relevantnich zdroja. Byly vyuZzity zejména manualy ke stavebnici mBot a
katalogové listy soucdstek. Zdroje jsou v praci odkazovany, student pfi citaci dodrzel citacni zvyklosti a normy.

Dalsi komentaie a hodnoceni
Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlini zrucnosti apod.

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte prfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

Student analyzoval mozZnosti pouziti nékolika druh(i senzorl pro zpétnovazebni pozi¢ni fizeni ve 2D prostoru a
navrhl PID reguldtor pro toto fizeni. Pro zpétnou vazbu vyuzil senzor z precizni herni mysi s dostate¢nou rychlosti i
rozliSenim. Postup navrhu je zpracovan od faze zadani pozadavk( po navrh, vyrobu, naprogramovani zafizeni a
provedeni méreni. Student vyuzil platformu mBot na bazi ARDUINO aby se mohl sousttedit na implementaci fizeni
a snimani polohy, a nemusel fesit dalsi, s tim spojené, elektronické i mechanické problémy, cozZ je v tomto ptipadé
vyhodné feSeni. Vysledkem prace je funkéni vzorek zafizeni a provedend méreni dle rozsahu zadani. Praci
doporucuji k obhajobé.

Otdzky k obhajobé:
e MizZe mit vliv na pfesnost pozicovani zkresleni pouzité optiky? (barrel/pincushion distortion)
e Zmeéni se parametry rozliseni (res,, res,) v pripadé, Ze sensor (napriklad na nerovné podlozce) zméni

vzdalenost od snimaného povrchu?
e Najakou vinovou délku je pouzity senzor citlivy?

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.
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