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Spinéni cili price

Cile prace formulované v zadéni byly splngny. Sestrojené zafizeni funguje a je pomoci n& mozné ziskat
hloubkové mapy v roving senzoru. Grafické znazorn&ni ale vyZaduje import dat poslanych senzorem a
racovani v sofiware MATLAB nebo jiném.

Uplnost a komplexnost re§em, vlastni pFinos, niroénost tématu

Na rozdil od plvodn{ pfedstavy se fefeni nezabyva realizaci vlastniho méi‘em vzdélenosti s ultrazvukovym
senzorem, ale bylo vyuZito hotové knihovny pro platformu Arduino, ktera p¥imo vraci hodnotu vzdilenosti.
Tim doslo k zna¢nému zjednoduseni, coZ by nebylo na $kodu, kdyby prace obsahovala napt. rozbor
implementace vyuZitych funkci knihovny nebo byla realizace vice zamg&kena na jiné aspekty - napf. propojeni
s nadfazenym pocitatem za ui¢elem automatického vykreslovéani hloubkovych map. Takto je nutné naro&nost
feleni povaZovat spile za niZsi.

Logicka stavba price

Logick4 stavba je v pofadku, Teoretickd &4st popisuje zejména fyzikalni aspekty me&¥eni vzdalenosti
ultrazvukem a jeho technickou realizaci a strudné alternativni metody mé¥eni vzdalenosti. Prakticks &ast
popisuje konstrukci zafizeni a jeho funkce, programové feseni v prostfedi Arduino a ukazuje ziskané
experimentalni vysledky v podobé tabulek hodnot a hloubkovych map.

Uroveli zpracovani reSerse, vysledkii a diskuse

Na rozdil od fyzikdlnich aspekti jsou technické principy m&feni vzdalenosti ultrazvukem, které se pfimo
tykaji realizace, popsény piili§ struné. Zejm. popis zpracovani signélu vraceného senzorem v kap. 1.1.7 neni
dostateény a neni jasné, jak pfesn& probihd mé&fenf vzdélenosti vyuZitou knihovnou pro Arduino. Prezentace a
diskuse experimentalnich vysledkd neni zcela dostatednd pro ziskani zav&ri o vlastnostech senzoru. Chybi
napf. pohledy na scénu s prekdZkami v ose z s vyznadenymi rozméry, které by bylo moZné porovnat se
ziskanymi hloubkovymi mapami. Ve viech experimentech je okoli senzoru pomé&rné husté zastavéné
pfedméty, ale chybi b&Zngjéi situace, kdy se v otevieném prostoru okolo senzoru nachdzi jeden objekt. Krok
40° u mé&feni &. 4 je piili§ hruby. ,

Formélni zpracovéni, typografick4 a jazykova arovei

Formalni droveii prace je velmi dobra.

Price s literarnimi zdroji, iiplnost a spravnost citaci

Prace se odkazuje na pomérmé velké mnoZstvi zdroji, které jsou spravng citovany.

Dal¥i hodneceni a pfipominky k praci, aktualnest tématu, vyuZitelnost v praxi

Vysledky a ziskané zkudenosti jsou vyuZitelné v praxi.

Vyjad¥eni k vysledku kontroly plivodnosti préce
Nejvy$3i mira podobnosti v IS STAG je 0%. Praci proto nepovaZuji za plag1at

Otazky k obhajobé (max 2):

1. Na Obr. 1.3 je zndzornéna zavislost tzv. hladiny akustického tlaku na natoceni
senzoru. Jak je hladina akustického tlaku definovana ? (Price obsahuje jen
definici akustického tlaku).

2. Na str. 25 je uvedeno, Ze senzor LIDAR ma vysokou "getnost ¢teni'', zatimco
ultrazvukovy a IR ne. P¥iblizné jak €asto miiZe probihat méfeni u
ultrazvukového senzoru p¥i pouZiti na vzdalenosti do 10m ? Pro¢ neni IR senzor

schopny vysoké frekvence Cteni ?
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