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Téma bakalarské Mobilni robot jako pomiicka pro vyuku programovani mikropocitaci
prace:

Hodnoceni prace: A B C D E F
Hodnoceni:
A — nejlepsi; F - nevyhovujici
Obtiznost zadané¢ho ukolu
Splnéni vSech bodl zadani
Préce s literaturou a jeji citace
Uroveti jazykového zpracovani
Formalni zpracovani — celkovy dojem
Logické ¢lenéni prace
Vhodnost zvolené metody feSeni
Kvalita zpracovani praktické ¢asti
. Vysledky a jejich prezentace
0. Zavéry prace a jejich formulace
1. Ptinos prace a jeji vyuziti
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Celkové hodnoceni prace:

Vysledna zndmka neni primérem vyse uvedenych hodnoceni. Znamku uvede oponent dle svého
uvazeni dle klasifika¢ni stupnice ECTS:

A — vyborng, B — velmi dobte, C — dobie, D — uspokojivé, E — dostatené , F — nedostatecné.
Stupeni F znamena téz ,,nedoporucuji praci k obhajob&®.

PredloZenou bakalarskou praci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni

C - dobre.

V pripadé hodnoceni stupném ,,F — nedostate¢né* uved’te do piipominek a slovniho vyjadieni
hlavni nedostatky prace a diivody tohoto hodnoceni.

Otazky k obhajobé:
1) Je mozno doplnil do stavajiciho fidiciho systému robota bezdratové dalkové ovladani? Pokud
ano, stru¢né popiste jak byste jej realizoval.

DalSi pFipominky, vyjadieni, niméty k obhajobé prace (moZno pokracovat i na dalsi strance):
Predlozena bakalatska prace je po formalni i obsahové strance na velmi dobré urovni. Misty se

Vv praci vyskytuji naptesné formulace, napf. na str. 16 v kapitole 1.3.6 tvrzeni: "Vyhodou je, ze
RAM dokaze sam sebe modifikovat.", na str. 28 v kapitole 4.2.3 tvrzeni: "Ultrazvukové detektory
pracuji na frekvenci fadove témet milionkrat pomalejsi neZ rychlost svétla.". V praktické ¢asti prace
diplomant, dle mého nazoru, zbyte¢né navrhoval H mustek pro fizeni motorti, protoze 1ze bézné
zakoupit integrovany obvod L293D, ktery tuto funkci beze zbytku zajisti. Zaroveni by nebylo
potieba programove fesit zakazany stav vlastni implementace H mustku, pti kterém dochazi ke




zkratu napajeni modelu robota a hrozi tim zniceni koncovych tranzistord. Programové vybaveni
robota je postacujici pro uvéteni jeho funkci, pro vyukové tcely by bylo zapotiebi sestavit alespon
jednoduchou programovou knihovnu, pomoci niz by studenti jednoduseji zvladli psani vlastniho
programového vybaveni.
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