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l. DeJinuje zadání DP dostatečně jasný odborný problém, heý diplomant řešil?
Zadríní diplomové práce jasně definuje problematiku určenou k řešení' Sfudent měl

řešit problematiku komunikačního systému dálkového ovládaní věetně návrhu protokolu.

2' Jaka tyořivá činnost a uplatnění jabých metod (příslušejících navazujícímu magisterskému
studiu) bylo od diplomanta požadováno?

Pro řešení diplomové práce bylo potřeba uplatnit znalosti z oblasti číslicové techniky,
mikroprocesorové techniky, zpracovlni signálů a přenosové techniky.

3. Co diplomant při vypracovóní své DP vytvořil?
Student se v úvodní ěásti věnoval popisu komunikačních protokolů rodiny Fieldbus,

které zvolil jako ýchozí pro své vlastní řešení. Teoretická čríst práce pokraěuje popisem
navrženého protokolu, kteÚ wchá|zi z protokolů CAN a CANopen, včetně problematiky
detekce chyb a přehledného popisu aplikační a ffzické vrstvy.

Praktická čríst práce začíná úvodní rozvahou k ovladači motorků, stručným popisem
obvodu MCP255 1 (lysílač/přijímač CAN)' mikokontroléru ATmega328P, řadiče kokolných
motorků L9942 a schématem zapojení ovladače se stručn]fon (až možná příliš) lysvětlením.
Následuje popis programového řešení ovladaěe motorků. Zde |ze ocenit autorovu snahu
o dobré lysvětlení problematiky doproviíaenou výpisy programového kódu s komentríři.

V praktické ěásti je dá|e řešen hardware a software nožního přepínače a bluetooth
modulu. Zde poněkud postrádám přesnější popis připojení potenciometru nožního spínače
k navržené desce' případně připojení spínaěů.

V závěru praktické části je popsan pÍo$am pro Adroid a také je provedeno (a|espoň)
orientační měření přeslechů při probíhající komunikaci po sběmici, resp. při polohovaní
krokovlých motorků.

Student během práce vyťvořil frrnkční systém pro drílkové ovládtání potenciometrů
pomocí kokových motorků, navrhl vlastní komunikační protokol, navrhl a realizoval akční a
řídicí ělen komunikace, zajistil i řízení pomocí mobilního telefonu'

4. Jabj,m způsobem prokazal diplomant spróvnost navrhnutého řešení problému?
Správnost řešení byla studentem prokázána při praktickém ověření firnkce natáěení

kokoých motorků jak pomocí nožního spínače' tak i pomocí aplikace v mobilním telefonu.
Dá|e bylo provedeno kontrolní měření přes|echů.

5, Je text diplomové práce zpracovaný tak, aby Vóm umožnil odpovědět na otázlry 1 - 4?
Práce je psrírra čitelně a srozumitelně s dobým logickým ěleněním. Vytknout lze

nízkou kvalitu někteých převzaých obrázků, přítoÍnnost prazdného místa na koncích
některých stran (vlivem nevhodného formátovríní), uvádění číselných údajů v anglické notaci
nebo bez jednotek a další drobnosti. Formátování výpisu zdrojolych textů by bylo rovněŽ
možné wleošit.



6. Které nejasnosti vyslEtující se v DP by měl diptomant objasnit při obhajobě ajaké jsou
Vaše další připonínlE k DP? .

Student vypracoval celou práci samostatně pouze s občasnými konzultacemi
vedoucího. V práci postrádám požadovanou kritickou rešerši známých řešení (něco o tomto
tématuje uvedenó v úvodq čekal bych ale podrobnější studii).

7, Jakou mómku vzhledem k hodnocení oodle bodů 3 - 6 navrhuiete?
Nawhuji zrrrímku ve|mi dobře.

V Pardubicích 8.9.2017


