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C. Redeniprace poteoretické strdnce.................... . ... ... Velmi dobfe (2)
D. Vhodnost, pfiméfenost pouzité metodiky .............. ... .. ... Velmi dobre (2)
E. Uroveni zpracovani vysledkd adiskuse ....................... Velmi dobre (2)
F. Vlastni pfinos k fe3ené problematice ....................... Vyborné (1)
G. Formulacezavéruprace.................................. Velmi dobfe (2)
H. SpInéni zadani (cilt) préce ................................ Spinéno

. Skladba, spravnost a Gplnost citaci literarnich 1o - | [ P Vyborné (1)

J. Typograficka a jazykova droven (vé. pravopisu) ................. .. Vyborné (1)
K. Formalni naleZitostipréace................................. Vyborné (1)

Komentafe ¢i pfipominky:

... pokracuje na strané 2

TECHNICKA UNIVERZITA V LIBERCI | Fakuita mechatroniky, informatiky a meziohorovych studif| Studentska 1402/21461 17 Liberec 1 ..=

tel.: +420 485 353 624 jmeno.prijmeni@tul.cz | www.fm.tul.cz 11C: 467 47 885 DIC: C7 467 47 885 18







' TECHNICKA UNIVERZITA V LIBERC]

/ Fakuita ny @S‘ﬁ“é‘%ﬂé;‘é*@éﬁx\yy Informatiky

Y e & o B o e s 24 by cdgppdt?
a mezioborovych studii

Celkové zhodnoceni:

Pan Novotny, spinil zakladni cile své diplomové prace. Nejedna se Glohu, ktera by svou obtiZnosti
prevySovala standardni diplomové prace. Z textu je patrné, ze resitel porozumeél zadani, dokazal se v
problému zorientovat a prehledné zpracoval své vysledky. PouZité komponenty, pfedev§im
kombinace 2D kamery a bezkontaktniho senzoru vzdalenosti, prokazaly technické znalosti fesitele,
ale zna&né omezily dalsi nasazeni systému pro praktické pouziti. Jak piSe sam autor, daleko
vhodné&jsi by bylo pouZiti 2,5D, nebo 3D kamery. Nékolikakrokova korekce trajektorie je Gasové
naroCna a pokud by se autor vice v&noval tématu udrzby systému, narazil by na dalsi nevyhody,
napf. rychlost preuceni a kalibrace systému v provozu. Pfesto je to préace zajimava. Rozmach
elektromobility je teprve na zacatku a své uplatnéni by vysledky této prace mohly najit. Jako priklad
bych zde uved! nabijeni elektromobil(i za finaini montazi ve firmé SKODA AUTO a.s.

Kromé mensich technickych nesrovnalosti v textu, je prace obsahové i tpravou povedena.

Otazky k obhajobé:
Program je napsany tak, Ze robot na zakladé offsety z kamery koriguje svoji polohu linearnim

pohybem. Co by se mohlo stat, pokud by tato linearni korekce prochazela singularnim postavenim
robota?

Celkova klasifikace a doporuéeni k obhajobé:

Prace spliiuje poZzadavky na udéleni akademického titulu, a proto ji doporuguji k obhajobé
Navrhuji tuto praci klasifikovat stupném: Velmi dobfe 2)

Podpisem soucasné potvrzuji, Ze nejsem v Zddném osobnim vztahu k autorovi prace

V Liberci dne 25.1.2021

podpis oponenta préace
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