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PfedloZena diplomova prace obsahuje celkem 78 stran textu. Je k ni pfiloZeno CD s textem
prace, uplnymi zdrojovymi kédy a 3D navrhy jednotlivych ¢asti robota. Seznam literatury
obsahuje 24 polozZek, které jsou dostupné prostfednictvim Internetu.

Téma a cile diplomové prace a zvolené metody zpracovani

Téma prace bylo jasné a jednoznaéné vymezeno v zadani. Cilem diplomové prace byl navrh
a realizace navigacni senzorické jednotky pracujici na principu trilaterace, uréené pro fizeni
vybraného typu robotického vozidla, napt. robotické sekacky travy. K realizaci navigacni
jednotky a fidici jednotky robotického vozidla méla byt vyuzita komeréné dostupna vyvojova
platforma na bazi jednocipového mikropocitace, doplnénd o potrebné elektronické obvody.
K otestovani mél byt navrzen model robotického vozidla, ktery bude realizovan s vyuzitim
technologie 3D tisku. Soucasti prace méla byt, mimo reserSe na dané téma, také kompletni
vyrobni dokumentace jednotky i modelu, v¢. zdrojovych kédi navrzeného software.

Préce je ¢lenéna mimo tivodu a zavéru do tii hlavnich kapitol. V prvni z nich je provedena
strucna resSerse problematiky urcovani polohy a navigace a dale reSerSe existujicich realizaci
komercéné dostupnych robotickych sekacek. V druhé kapitole autor podrobnéji popisuje
vlastni ndvrh modelu robotické sekacky, vénuje se popisu vsech potfebnych komponent,
navrhu téla sekacky a majaku a uvadi vyvojové diagramy k navrzenému SW.

Hodnoceni dosazenych vysledki diplomant ve stru¢nosti provadi ve 3. kapitole. Celkové
zhodnoceni predloZzeného feSeni a ndvrhy pro zlepSeni funkce modelu a pfip. rozsifeni jsou
uvedeny v zavéru.

Formalni tprava a jazykova troven diplomové prace

Po formalni a jazykové strance je pfedlozena diplomova prace na velmi dobré arovni. Prace
je psana korektnim jazykem s minimem pravopisnych chyb a pfeklepti. Prace je pfehledna
s logickou stavbou a lze se v ni dobfe orientovat. Jeji grafickd tiprava je na pomérné dobré
urovni, az na nékteré prevzaté ilustrace. Vytknout 1ze chybné provedeni kiizovych odkazi,
které se v tiSténé verzi projevilo vytisténim textt souvisejicich chybovych hlaseni.

Pfipominky a dotazy

Teoreticka i praktickd ¢ast prace jsou zpracovany dostate¢né podrobné a v souladu se
zaddnim. VétSina ilustraci v prvni kapitole byla prevzata z knihy Rapant, P.: DruZicové



polohové systémy. Tyto ilustrace by byly vhodnéjsi spiSe do popularizacni publikace nez do
textu diplomové prace, i z davodu, ze pfip. znaceni v nich provedené, neni prakticky nijak
vazano na text prace. K principu trilaterace bych ocekaval lépe zpracovany text.

Vyrobni dokumentace je uvedena na priloZeném CD. V praci tohoto typu bych ale ocekaval
uvedeni alesponl nejvyznamnéjSich ¢asti dokumentace i v tisténé podobé (idedlné v ptiloze),
prip. vypracovani stru¢ného uZivatelského manualu.

Hodnoceni dosazenych vysledki je az pfiliS strucné. Je Skoda, Ze diplomant se tomuto vice
nevénoval a vice nepopsal zdafilou konstrukci robotické sekacky. Mohl také provést srovnani
s komercnimi produkty.

Na diplomanta mam tyto dotazy:
= Jaka varianta trilaterace z v textu uvedenych byla pfi realizaci pouZita?

* Konstrukce robotické sekacky se jevi jako velmi zdafila. Jaké jsou pfipadné nedostatky
oproti existujicim komerénim feSenim?

Zavérecné hodnoceni

Diplomant prokazal, Ze zvladl navrh i relativné sloZitou konstrukci mobilniho robotického
vozidla. Vysledky diplomové prace lze vyuzit pfi navrhu a realizaci podobnych zafizeni.

Stanovené cile prace byly splnény, praci doporucuji k obhajobé a navrhuji klasifikaci
stupném
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