Posudek vedouciho diplomové prace

Diplomant: Bc. Ota Kober
Nazev price: Roboticky systém pro dalkové ovladani

1. Definuje zadani DP dostatecné jasny odborny problém, ktery diplomant Fesil?
Zadani diplomové prace jasn¢ definuje problematiku urCenou k feSeni. Student mél
fesit problematiku komunikaéniho systému délkového ovladani véetné navrhu protokolu.

2. Jaka tvoriva cinnost a uplatnéni jakych metod (prislusejicich navazujicimu magisterskému
studiu) bylo od diplomanta poZadovano?
Pro feSeni diplomové prace bylo potieba uplatnit znalosti z oblasti ¢islicové techniky,
mikroprocesorové techniky, zpracovani signalti a ptenosové techniky.

3. Co diplomant pFi vypracovani své DP vytvoril?

Student se v ivodni &asti vénoval popisu komunikaénich protokol rodiny Fieldbus,
které¢ zvolil jako vychozi pro své vlastni fedeni. Teoretickd ¢ast prace pokracuje popisem
navrzen¢ho protokolu, ktery vychazi z protokoli CAN a CANopen, véetné problematiky
detekce chyb a prehledného popisu aplikaéni a fyzické vrstvy.

Prakticka ¢ast prace za¢ind Gvodni rozvahou k ovlada¢i motorki, struénym popisem
obvodu MCP2551 (vysilaé/ptijima¢ CAN), mikrokontroléru ATmega328P, tadice krokovych
motorkd L9942 a schématem zapojeni ovladace se struénym (az mozna prili§) vysvétlenim.
Nasleduje popis programového feSeni ovladace motorkl. Zde lze ocenit autorovu snahu
o dobré vysvétleni problematiky doprovazenou vypisy programového kddu s komentai.

V praktické casti je dale feSen hardware a software noZniho piepinace a bluetooth
modulu. Zde ponékud postradam piesnéjs$i popis pfipojeni potenciometru nozniho spinace
k navrzené desce, pfipadné pfipojeni spinaci.

V zévéru praktické ¢€asti je popsan program pro Adroid a také je provedeno (alespoil)
orientani méfeni preslecht pfi probihajici komunikaci po sbérnici, resp. pfi polohovani
krokovych motork.

Student béhem prace vytvofil funkéni systém pro dalkové ovladani potenciometrt
pomoci krokovych motorki, navrhl vlastni komunikaéni protokol, navrhl a realizoval akéni a
fidici ¢len komunikace, zajistil i fizeni pomoci mobilniho telefonu.

4. Jakym zpiisobem prokdzal diplomant spravnost navrhnutého reSeni problému?

Spravnost feSeni byla studentem prokdzana pii praktickém ovéfeni funkce natéceni
krokovych motorki jak pomoci noZniho spinade, tak i pomoci aplikace v mobilnim telefonu.
Déle bylo provedeno kontrolni méfeni pieslechu.

5. Je text diplomové prdce zpracovany tak, aby Vam umoznil odpovédét na otdzky 1 - 4?

Prace je psana Citelné a srozumitelné s dobrym logickym ¢lenénim. Vytknout lze
nizkou kvalitu né&kterych pfevzatych obrazkd, pfitomnost prazdného mista na koncich
nékterych stran (vlivem nevhodného formatovani), uvadéni ¢iselnych udaji v anglické notaci
nebo bez jednotek a dalsi drobnosti. Formatovani vypisu zdrojovych texti by bylo rovnéz
mozné vylepsit.



6. Které nejasnosti vyskytujici se v DP by mél diplomant objasnit pFi obhajobé a jaké jsou
Vase dalsi pripominky k DP?
Student vypracoval celou praci samostatné pouze sobcasnymi konzultacemi
vedouciho. V préci postradam pozadovanou kritickou reSersi znamych feSeni (néco o tomto
tématu je uvedeno v uvodu, &ekal bych ale podrobnéjsi studii).

7. Jakou znamku vzhledem k hodnoceni podle bodii 3 — 6 navrhujete?

Navrhuji znamku velmi dobre. )
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