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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primeérné narocné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Zadanim této bakalarské prace je provést resersi na téma automatickych robotd pro ucely inspekéni nebo Cistici prace

v potrubi a provést resersi na téma okapu. Na zakladé zjisténych znalosti ma student navrhnout konstrukci robota pro
zvolenou topologii okapu a pracovni podminky. Na zavér ma student robota sestavit a otestovat. Takové zadani povazuji za
standardni a prlimérné narocné.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné 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.

Student, po kratkém Uvodu, se v kapitole 2 zabyva okapnimi systémy a jejich topologii. V Kapitole 3 jsou prozkoumani
inspekcni a Cistici roboti. Ve Ctvrté kapitole jsou rozebrana soucasna existujici feseni a specifikovany pozadavky, ktery by
mél navrhovany Cistici robot splfiovat. Samotna konstrukce podvozku robota a vybér jednotlivych komponent jsou
detailné rozepsany v kapitole 5. Na konci paté kapitoly je popsan a proveden experiment, ve kterém je otestovana
prichodnost robota okapnim systémem a ucinnost vymetaciho mechanismu, a shrnuty vysledky.

Student ve své praci naplnil vSdechny body zadani.

Zvoleny postup FeSeni spravny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni.

Student provedl reSerSe na zadana témata, ze ziskanych znalosti specifikoval poZadavky Cisticiho robota a na jejich zakladé
navrhnul a sestrojil robota, jenz byl nakonec otestovan v okapnim systému. Student pro konstrukci robota vyuZzil
technologii 3D tisku z materialG PLA a PETF, kterd se pro rychlé prototypovani hodi. Zaroven elektrické a elektronické
vybaveni je sloZzeno ze standardnich soucastek, ke kterym existuji knihovny, a tak ve vysledku urychluji vyvoj prototypu
robota. Zvoleny postup povaZzuji za spravny.

Odborna uroven B - velmi dobre

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

Odborna drovern této prace je velmi dobrd. Student na zakladé provedené reserse shrnul a specifikoval poZzadavky robota
pro cisténi okapl, navrhnul mechanickou i elektrickou ¢ast robota, kterou nasledné vyrobil a zprovoznil. Student je
schopny pouZit znalosti ziskané studiem i z citovanych podklada.

Osobné mi v praci chybi kinematicka analyza prljezdu robota rohem okapniho systému, kde by si student ovéfil, Ze je
navrzeny robot schopny rohem projet bez vzpriceni. V zavérecném shrnuti 5.7.b) student konstatuje, Ze prQjezd rohem je
zasadni dovednost pro konkurenci schopnost robota, avsak prijezd navrzeného robota je problematicky.
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Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zapisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prace je prehlednd, text je logicky ¢lenén do jednotlivych kapitol, kapitoly a obrazky jsou Cislovany dle zvyklosti, v textu se
dobre orientuje. Celkovy dojem kazi nekonzistence v popiscich obrazkd — u nékterych za ¢islem nasleduje pomicka (napf.
Obrazek 1, 8-9) a u nékterych Cislo nasleduje samotbny popisek (napf. Obrazky 2-7). Jazykova uUroven prace je velmi dobra,
prace se dobte Cte, avSak par drobnych prekleptd proslo korekturou bez povsimnuti.

Osobné mam k typografické strance a stylizaci prace par poznamek. V pfisti praci bych zvolil patkovy font, Iépe se Cte na
papite. U nadpisu kapitol bych neddval podtrzeni, podle mého citéni to spise rozptyluje, a u nadpist uvedenych pismenem,
napr. 4.2 a), bych odstranil levé odsazeni.

Vybér zdrojti, korektnost citaci A - vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich material( k feseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od viastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Bakalarska prace je podloZena 28 zdroji, které se skladaji ze 7 ¢lankud z védeckych casopist a konferenci, zbylé jsou online
zdroje zamérené na elektrické a elektronické soucastky a okapni systémy. Vybrané zdroje povaZzuji za relevantni. Student
v textu cituje dle norem a zvyklosti, Ize snadno rozeznat vlastni Gvahy od prevzatych.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zru¢nosti apod.
VlozZte komentar (nepovinné hodnoceni).

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

PredloZend bakalafska prace se zabyva navrhem robota pro ¢isténi okap(. Student se po kratkém Gvodu v kapitole 2
zabyva okapnimi systémy a jejich topologii. V kapitole 3 jsou prozkoumani inspekéni a Cistici roboti. Ve Ctvrté
kapitole jsou rozebrdna soucasna existujici feSeni a specifikovany poZadavky, které by mél navrhovany robot
spliovat. Samotnd konstrukce podvozku robota a vybér jednotlivych komponent jsou detailné rozepsany
v kapitole 5. Na konci paté kapitoly je popsan a proveden experiment, ve kterém je otestovana prlichodnost robota
okapnim systémem a uc¢innost vymetaciho mechanismu, a shrnuty vysledky.

Student ve své praci naplnil vSiechny body zadani. Odborna uroven této prace je velmi dobra. Osobné mi v praci
chybi kinematicka analyza prijezdu robota rohem okapniho systému, kde by si student ovéfil, Ze je navrzeny robot
schopny projet rohem bez vzpficeni. Prace je pfehlednd, text je logicky ¢lenén do jednotlivych kapitol, kapitoly a
obrazky jsou Cislovany dle zvyklosti, v textu se dobie orientuje. Celkovy dojem kazi nekonzistence v popiscich
obrazk(. Bakalafska prace je podloZena 28 zdroji, které povazuji za relevantni.
PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfre.
K praci mam nasledujici otazky:
1. Ve webovém rozhrani davate obsluze moznost nastavovat rlizné rychlosti kol pro pfedni a zadni napravu,
a zaroven umoznujete oba posuvniky sloucit a nastavovat pro oba podvozky stejnou rychlost. Jaky je ucel
tohoto rfeseni? Nestacilo by nastavit na obou ndpravach stejnou rychlost?
2. Vas robot je ovladan bezdratové pomoci webového rozhrani. Jak se robot zachova pfi vypadku nebo
ztraté signalu mezi klientem a serverem? Bude udrZovat posledni instrukce nebo si sdm hlida komunikaci
a pfipadné nouzové zastavi?
3. Jak se resi zaseknuti vymetaciho zafizeni? Je na robotu implementovadna ochrana proti spaleni motoru?
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