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Téma prace: Ovladaci software robota implementovany na mobilnim zafizeni
Cil prace: Cilem prace bylo navrhnou a relizovat mobilni aplikaci pro robotické vozitko

postavené na plarformé Arduino. V ramci prace student dale sestavil vlastni
vozitko a navrhl pro néj fidici software.

Slovni hodnoceni:

Naplnéni cili prace:

Student fadné splnil v§echny stanovené cile. Chvalihodnym faktem je, Ze dil¢ich uvolnéni zadani a moznosti
vyuzit hotova feSeni student nevyuzil. V ramci své prace volil pracnéjsi, avsak vhodnéjsi alternativu - postavit
si celé feSeni svépomoci.

Logicka stavba a stylisticka droven prace:

Prace je logicky strukturovana. Dilo uvadi ¢tenafe do problematiky postupné. Prvé dvé kapitoly se zamé&fuji na
obecnéjsi teze v oblasti robotiky a tvorby mobilnich aplikaci. Tteti a ¢tvrta kapitola hovofi prakticky o vlastni
autorské praci studenta a pfedstavuje postupy, metody a vysledky vlastniho feSeni. Pata kapitola se zamétuje na
testovani feSeni a jedna se tak o prvotinu odborné diskuse nad problémem. Student psani prace pojal velmi
zodpovédné, problematiku vysvétluje disledné a konkrétné. Uvadi pouzita zafizeni, v¢. oznaceni typd, uvadi
struktury pouzitych algoritmi, pouzité nastroje atp.

Vyuziti zaméra, nAméti a navrhu v praxi:

Vlastni feSeni je velmi zajimavé a pro posouzeni pouzitelnosti v praxi je tfeba samostatné kvalifikovat kazdy ze
tfi vlastnich vysledkd. Prvni vysledek, robotické vozitko, je zajimavé feSeni, které by, pfi osazeni dalSimi
zafizenimi, bylo vyuzitelné v praxi, nebo pro dalsi VaV c¢innost. Studentova mobilni aplikace (a vlastni dalkové
ovladani robota) je jednoduché, intuitivni a pfesto dostateéné sofistikované na to, aby odstraniovalo zakladni
neduhy podobnych aplikaci (napf. problémy pii ztrat€ signalu) - tj. toto feSeni jde povazovat za velmi zdafilé a
dale uplatnitelné. Autonomni rezim, ktery student navrhl, pro méteni plo§nych vymér ohrani¢enych prostor, je
uplatnitelny jen ¢aste¢né, nebot’ robot umi zmétit vymeéru jen v prazdné oblasti. Piesto, urcitou autonomii
robotické vozitko prokazuje a dalsi aplikace tohoto vysledku je predstavitelna. Pravé treti vysledek - autonomni
rezim - ma nejvice prostoru pro budouci zlepseni. Avsak dalsi invence ptesahuje pozadavky kladené na
studenta v bakalaiském stupni studia.

Piipadné dalsi hodnoceni (pFipominky Kk praci):

Student vypracoval velmi péknou praci, kterou ¢asto sdim velmi podcenuje. Napiiklad graf na stran¢€ 57

(Obr. 5.2), bez znalosti celého kontextu (ktery neni fadné vysvétlen) degraduje kvalitu prace. Student se zabyva
méfenim mistnosti (rozméry v fadech metrit), avSak graf je vyneseny v fadech centimetrt a chyba (na grafu
znacena jako chyba pfes cely graf) ve skuteCnosti dosahuje maximalné 0,9 cm, primérné jen 0,3 cm, coz je
hodnota zanedbatelna, piestoze to ze zadaného grafu neni patrné.

Dale student mirn€ degraduje svou praci nevhodnym pouzivani odbodnych formulaci (napf. pojem "Simulac¢ni
mistnost"), grafickou Gipravou (napf. neostry obrazek 2.6), chybu Ize nalézt i v jazykové skladbé.

Vyse uvedené nedostatky maji marginalni charakter a s ptihlédnutim k mnozstvi odvedené prace, celkovému
rozsahu a zpracovani bakalarské prace, jakoz i mnozstvi vystupd, nejsou divodem ke snizeni navrhovaného
klasifika¢niho stupné.




Otazky k obhajobé (max 2):
1. Diskutujte prosim vztah mezi velikosti mérené mistnosti a zpiisobenou chybou
méreni v autonomnim reZimu.
2. Jak byste chybu v méfeni dale snizil?

Doporuceni prace k obhajobé: ano

Navrzeny klasifika¢ni stupei: A

Posudek vypracoval:
Jméno, tituly: Josef Brozek
Zameéstnavatel:  Univerzita Pardubice

V Pardubicich dne:  18. 12. 2017 Podpis:



