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A. Kvalita abstraktu, klicova slova odpovidaji naplni prace

B. Rozsah a zpracovani reserse

C. Redeni prace po teoretické strance

D. Vhodnost, pfiméfenost pouzité metodiky

E. Uroven zpracovani vysledku a diskuse

F. Vlastni pfinos k fesené problematice
G. Formulace zavéruprace . . . .. ... . .. .. ...

H. Spinénlzadanli{cill) préce: : . v o 2 s s s mz v o523 .55

|. Skladba, spravnost a uplnost citaci literarnich udaju

Vyborné minus (1-)
Velmi dobfe (2)
Dobre (3)

Velmi dobfe (2)
VVyborné minus (1-)
Vyborné (1)
Vyborné minus (1-)
Spinéno

Velmi dobfe (2)

Velmi dobfe (2)

J. Typograficka a jazykova uroven (v&. pravopisu)

K. Formalni nalezitosti prace Velmi dobfe (2)

(struktura textu, fazeni kapitol, prehlednost ilustraci)

Komentare ¢i pfipominky:

Po strance jazykové je prace na relativné dobré drovni. Autor by se mél striktné vyvarovat uziti 1. os. j. &.
a cely text psat v trpném rodé. V praci jsou bohuzel pomérné ¢asté chyby v interpunkci a misty i hrubé
chyby, vzniklé nerespektovanim shody podmétu s pfisudkem. Kvalita nékterych obrazku neni pﬁlls
dobra. Popis v obrazcich by v ¢esky psaném textu mél byt taktéz v cestiné.

Textu prace lze také vytknout nékolik formalnich nedostatki. Symbol * se nepouziva pro oznaéeni
soucinu. Nékteré veliciny (kapitola 5.3) jsou nevhodné znacené a chybi také v seznamu oznaéeni v
Uvodu prace. Umisténi odkazl na literaturu vZdy na konci odstavce, nebo del$i ¢asti textu, snizuje v
nékterych pfipadech pfehlednost prace - ¢tenaf pak nevi, kterou konkrétni ¢ast textu a v jaké podobé
autor vlastné z literatury prevzal.

...pokracuje na strané 2
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Celkové zhodnoceni:

Téma prace fedici kontrukci balancujiciho robotu, v&. navrhu jeho fizeni s vyuzitim Raspberry Pi, je
aktualni. Teoreticka Gast prace je na slabsi Urovni. Autor uvadi jen zakladni model kyvadia, ktery pak v
praktické &asti stejné nevyuzije. Lze konstatovat, Ze zadani je v tomto bodé spinéno pouze s vyhradou.
Taktéz reSerSe problematiky by mohla byt zpracovana lépe. Autor pfi navrhu postupoval tak, Ze nejprve
vytvofil zjednodugené $asi robotu a po experimentovani s nim pak realizoval finaini 8asi s vyuzitim 3D
tisku. Tato cesta se nakonec ukazala jako Uspésna a realizovany robot je na velmi dobré Grovni.
Vysledky bakalafské prace jsou vyuZitelné pfedevsim v ramci vyuky nebo pfi feSeni podobnych resp.
navaznych zavéreénych praci.

Otazky k obhajobé:

1. Jaky konkrétni typ PID algoritmu (rovnice) je v zafizeni implementovan?

2. Mohl by autor Iépe vysvétlit pojem komplementarni filtr?

3.V zavéru je mj. uvedeno, Ze "jelikoZ se jedna o nelinedrni a charakteristicky systém, je v regulatoru
nastavena pomérné velka derivaéni slozka, ktera vyrazné ovliviiuje regulaci.” Co je "charakteristicky
systém"? V ramci obhajoby by bylo vhodné ve struénosti znovu a |épe vysvétlit postup pfi navrhu a
sefizeni pouzitého regulatoru.

Celkova klasifikace:
Prace splfiuje pozadavky na udéleni akademického titulu, a proto ji doporuéuji k obhajobé
Navrhuji tuto praci klasifikovat stupném Velmi dobfe (2)

V Pardubicich
dne 17.5. 2019

Podpisem soucasné potvrzuji, ze nejsem v Zadném osobnim vztahu k autorovi prace
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podpis oponenta
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