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Rozsah předkládané práce je cca 70 stran textu, společně s přiloženým CD, které obsahuje vlastní text diplomové práce, návrh mechanické konstrukce v návrhovém CAD software a návrh zapojení elektronických modulů v CAD software „Eagle“. Na přiloženém CD jsou potom uloženy všechny soubory, potřebné k úspěšné realizaci konstrukce kráčejícího robota popisovaného v této práci.

Hlavním cílem diplomové práce byl návrh, realizace a řízení čtyřnohého kráčejícího robota. Cílem řízení pohybu robota, bylo zajištění stabilní chůze robota po rovinatém terénu. Chůze robota měla být řízena zvoleným typem rozhraní bezdrátového ovládání. Součástí ovládání robota měla být i průběžná diagnostika stavu jednotlivých pohonných jednotek robota. Pro konstrukci robota měli být použity servomotory se sériovým komunikačním rozhraním, robustnější mechanickou konstrukcí a vyšší rychlostí pohybu přestavovacího mechanismu. Výsledný pohyb robota má být umožněn všemi potřebnými směry. Kompletní řízení pohybu robota má být realizováno softwarově, a to příkazy operátora.

Od diplomanta bylo tedy požadováno prokázání velmi dobrých znalostí z oblasti návrhu elektronických a mechanických konstrukcí, společně s prokázáním patřičné dovednosti tvorby příslušného software pro použitý jednočipový mikropočítač.

Diplomant byl nucen pro splnění cílů zadání DP vykonat velmi značný objem práce. Od rešerše zadaného tématu, přes návrh vlastního vhodného konstrukčního řešení zadaného úkolu, až po jeho praktickou realizaci. Pro úspěšný návrh a realizaci zadaného úkolu musel zpracovat značné množství literatury, ale vzhledem k tomu, že řešená problematika není dosud v dostatečné míře publikována, jednalo se již v této fázi řešení o obtížný úkol. 
Diplomant zvolil pro konstrukci řídicí jednotky mikropočítač fy Atmel, ATmega128. Jedná se o osmi bitový jednočipový mikropočítač, který je vhodným kandidátem právě pro takovéto konstrukce. Pro bezdrátové řízení robota diplomant zvolil bezdrátovou komunikační jednotku s Wi-Fi modulem. Pro mechanickou konstrukci zvolil materiál z lehké kovové slitiny – duralu. Ovládání pohybu robota je realizováno koordinovanými pohyby jednotlivých servomotorů. Jako servomotory diplomant zvolil servomotory Dynamixel AX-12A, korejského výrobce „MegaRobot“, které se vyznačují poměrně velkou rychlostí přestavění polohy pohybového mechanizmu a sériovým komunikačním rozhraním. Servomotory, v závislosti na výchozí konfiguraci, umožňují též různé režimy pohybu a vnitřní diagnostiku stavu vlastního hardware. Vzhledem k tomu, že konstrukce obsahuje celkem 12 kusů těchto servomotorů, je řízení koordinovaného pohybu nohou robota těmito servomotory značně obtížný úkol. To se diplomantovi úspěšně podařilo, kdy příslušný software jednočipového mikropočítače umožňuje pohyb robota všemi potřebnými směry. Jednotlivé pohybové sekvence přitom generuje jednočipový mikropočítač autonomně, v závislosti na požadavcích operátora. Požadavky operátora jsou fyzicky předávány přes bezdrátové sériové komunikační rozhraní ve formě příkazů.  
Text diplomové práce svým zpracováním postupně řeší všechny zadané cíle DP. Diplomová práce má dobrou formální a jazykovou úroveň, včetně přehledné grafické úpravy. Text diplomové práce je napsán přehledně a je členěn do jednotlivých kapitol, jejichž obsah na sebe logicky navazuje. 
Vzhledem k tématu řešené problematiky a obsahu DP bych měl na diplomanta následující dotazy:

•
Jakým způsobem by bylo možné ošetřit chování robota, při případné ztrátě signálu mezi operátorem a robotem?
•
Umožňuje stávající hardwarové řešení řídicí jednotky připojení jiného typu bezdrátového komunikačního rozhraní?

Závěrem lze říci, že zpracováním diplomové práce diplomant prokázal nadstandardní schopnost samostatně zpracovat a úspěšně vyřešit zadaný úkol. To ostatně dokládá skutečnost, že se diplomant úspěšně zúčastnil celostátní studentské soutěže, kde se svým řešením diplomové práce obsadil první místo. 
Předloženou práci doporučuji k obhajobě a navrhuji ohodnotit známkou výborně.
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