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Cilem bakalatské prace bylo navrhnout a realizovat robota pro ¢isténi okapu. Konkrétni
ukoly byly:

1. Néavrh mechaniky
2. Vybér pohontl, fizeni, senzort
3. Realizace a experimentalni ovéieni

Student se nejprve seznamil s existujicimi feSenimi, roboty pro ¢isténi okapi. Na
zéklad€ resSerSe vybral vhodné komponenty a navrhl konstrukci. Kroky pfi konstrukci jsou
v préci dostateéné popsany a ilustrovany obrazky. V praktické ¢asti prace student vénoval
zapojeni a naprogramovani desky Arduino, ktera fidi pohyb robota a jeho pohony. Student dale
vytvofil aplikaci pro mobilni telefon, ktera robota na dalka fidi. Experimentalné je ukazano, ze
navrzeny robot se miize pohybovat svisle i vodorovné v okapu. Pro ovéfeni student sestavil ¢ast
okapu, kde robota otestoval. Provedené experimenty a méteni ukazuji funk¢énost zatizeni.

Pii vypracovani prace autor postupoval velice samostatné, pravidelné chodil na
domluvené cca tydenni konzultace, zadané tikoly bezproblémové plnil.
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