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Komentare ¢i pfipeminky:

Text prace je zpracovan velmi kvalitné. Pfevazna cast je vénovana problematice senzort mobilnich
robotil. Bylo nalezeno jen velmi malo nejasnosti, popr. nepiesnosti. Napr. v r. (3.8) chybi druha mocnina
vyrazu v sumé (v textu je psano, ze se jedna o soucet kvadrat(l). Na str. 68 a 79 se pracuje se systémem
Eulerovych thll ZYZ, zatimco na str. 75 je vyuzivan systém ZYX. Pokud prvni rotace je kolem osy x, coz
je obvyklé, pak ale ma byt (4.5) ve tvaru Rz.Ry.Rx .

Po strance praktické je prace rovnéz na vysoke urovni. Krome viastni fidici jednotky byla navrzena i
elektronika a algoritmy zpracovani dat ultrazvukoveho senzoru. Prakticka realizace je v ¢asti 5 popsana
struénéji, chybi napf. popis zdrojovych souboril software fidici jednotky (které jsou pfilozeny na CD),
popf. vybranych algoritmt a datovych struktur. Lze vytknout ponékud nelogické zarazeni podkapitoly o
hardwarové realizaci ultrazvukového senzoru do kap. 3. Vhodngjsi by bylo vyraznéji oddélit teoretickou
gast, resp. obecny prehled problematiky, od technicke realizace.

Dle nazoru oponenta se slovo "robot" ma skloriovat jako "les" nebo "pan”, podle toho, jestli je vniman
zivotn&, nebo nezivotné. Druhy pad "bez robotu”, ktery se objevuje v praci (napr. str. 16), byl nékdy
vyuzivan pouze v souvislosti s kuchynskymi roboty, ale jazyk se vyviji.

...pokracuje na strané 2
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Celkoveé zhodnoceni:
Jedna se o vyborné napsanou diplomovou préaci. | po strance technicke realizace je prace na vysoke
arovni. Téma je aktualni a ma prakticky vyznam.

Otazky k obhajobé:

1. Na str. 29 se v souvislosti s laserovym senzorem kromé moznosti amplitudové modulace hovori o
vyuziti frekvenéni modulace, na zakladé méreni "vzajemne frekvence mezi vyslanou a odrazenou vinou",
ale bez podrobnéjsiho vysvétieni. Ktery princip je v tomto pripadeé z technického hlediska vyhodnéjsi -
amplitudova nebo frekvenéni modulace (ktery se spiSe vyuziva v praxi) ?

2.

Celkova klasifikace:
Prace spliuje pozadavky na udéleni akademickeho titulu, a proto ji doporucuji k obhajobé

Navrhuiji tuto praci klasifikovat stupném Vyborné (1)

V Pardubicich
dne 25.5.2017

Podpisem soucasné potvrzuji, ze nejsem v zadnem osobnim vztahu k autorovi prace

podpis oponenta
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