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Téma bakalaiské Navrh bezpilotniho robotického vozidla k hlidani komerc¢nich objekti
prace:

Hodnoceni prace: A B C D E F
Hodnoceni:
A —nejlepsi; F - nevyhovujici
Aktualnost feSen¢ho tématu
Obtiznost zadan¢ho ukolu
Splnéni vSech bodl zadani
Vhodnost zvolené metody feSeni

Logické ¢lenéni prace

Uroven jazykového zpracovani
Formalni uroven prace
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9. Uroven zpracovani teoretické &asti
10. Kovalita zpracovani praktické ¢asti
11. Dosazené vysledky prace
12. Piinos prace a jeji vyuziti
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Celkové hodnoceni prace:

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

A — vyborn¢, B — velmi dobte, C — dobie, D — uspokojivé, E — dostatecné, F — nedostatecné.
Stupeini F znamend téz ,,nedoporucuji praci k obhajob&®.

Pi‘edloZenou 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 price a diivody tohoto hodnoceni.

Otazky k obhajobé:

1) Uved'te rozdil mezi radiovymi a elektromagnetickymi vinami, o nichz se zminujete v sekci 1.4.
V jakém frekvenénim pasmu mluvime o radiovych vinach a v jakém o elektromagnetickych
vilnach?

2) Do jaké urovné automatizace spada Vas prototyp? A jaké kroky by musely byt provedeny, aby
mohl byt prototyp zatazeny do nejvyssi urovné?

3) Odtvodnéte pro¢ je mozné ovladat stiedni motor pouze IR technologii, nikoliv pomoci
Bluetooth.

DalSi pfipominky, vyjadreni, naméty k obhajobé prace (moZno pokracovat i na dalsi strance):




Bakalatska prace se vénuje navrhu bezpilotniho robotického systému urcené¢ho pro mobilni hlidky.
Teoreticka ¢ast obsahuje tvod do problematiky v podobé popisu konstrukce, ovladani a vyuziti
mobilnich robotl. Teoreticka ¢ast je pomérné prehledné popsana, nicméné nékteré technické Casti
prace by mohly byt Iépe rozepsany, napt. snimaci kamerové systémy. Praktickd ¢ast zahrnuje navrh
konstrukce, fizeni robotického systému a upevnéni kamery, nasledované ovérenim funkcnosti. Zde
se nachdzi hned n¢kolik zmatecnych informaci. Prvnim pfipadem je navrh fizeni bezpilotniho
systému pomoci IR a Bluetooth, coz rozporuje autorovu tvrzeni z ivodu prace o bezpilotnich
systémech. Podstatou bezpilotnich systém je praveé absence ovladani. Dalsi zmatecné informace
jsou v odstavci na str. 53, kde autor nejprve uvadi moznost prenosu obrazu z kamery pomoci
aplikaci v mobilnim telefonu jen, aby v dalsi vété konstatoval, ze aplikace se nedaji propojit s
kamerou. Poslednim vyznamnym nedostatkem préce je slaba ilustrace konstrukce vozidla. V préci
se nachazi nékolik fotografii robotického systému, které bohuzel nemaji dobrou kvalitu a jen
obtizné se identifikuji jednotlivé komponenty. Prace celkové piisobi hodné zmate¢né a mnoho
klicovych technickych informaci chybi, napt. procesor a pamét’ fidici jednotky EV3 Brick.
Nicméné student si osvojil problematiku, splnil body zadani a realizoval funk¢ni roboticky systém,
proto hodnotim praci znamkou C - dobfe.
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