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Dosazené vysledky, pfinos a prakticka vyuZitelnost prace*: Student Lukd$ Hostatny vypracoval
bakalafskou praci s nazvem Nepfimé méfeni rychlosti zavodnich vozidel s pohonem v8ech kol“, V préaci se
nejdiive zabyva analyzou kli¢ovych poZadavki aplikace s dopadem na hardware a software. V dal§i Casti
pokraduje viastnim navrhem méfici jednotky pro zavedni vozidlo a zdroven predklada data a vysledky z
realizace, kterymi demonstruje funkZnost feeni. V zdvéru autor hodnoti pfinos prace a pfeklada identifikované
oblasti, které zamy3li v ramci dalsich generaci jednotky zlepsit, aby tymovému monopostu CVUT pfines! dalsi
konkurenéni vyhodu. Z vysledkl jsou rovnéz zfejmé nékterd, na prvni pohled mozna piekvapiva, zjisténi — napf.
pouziteinost GPS nebo pouziteinost PC s MS Windows 7 a Core i5 pro realtime prezentaci dat ziskanych
Jpouze” ze 168 MHz ARM Cortex procesoru. :

Pripominky k praci*: V bakaléfské praci je minimum gramatickych nesrovnalosti &i pfeklepl a je prosta
jakychkoli parazitnich/,vycpavkovych® textl. Nékteré pfejaté grafy by bylo vhodnéjsi pfevést do kfivek, &imZ by
se umocnila jiz tak vyborna graficka Groven prace. Cely text je dostatetné& odborny a zvolené téma je pro
studenta bakalafské etapy vysoké aZ primémé néarocnosti. Vhodné &lenéni prace spolu se strohym vécnym
stylem pfispivéa k celkové &itelnosti, a to i méné technicky zdatnym Etendfem.

Otézky na uchaze&e*: S jakym zpoZdénim jednotka ECUG ziskava a odesfld fuzovanou rychlost vozidla v
obou rezimech, tj. méreni z kol/IMU?

Domnivate se, Ze je vibec vhodné pro nepfimé méfeni rychlosti zavodniho vozidla se znagnou dynamikou
vyuZivat globalni poziéni systém GPS/GLONASS? Pro¢ komeréné dostupné moduly vykazujl takové zpoZdéni
piit uréovani okamzité rychlosti (prumérovani, nejistoty)?
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