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prace:

Hodnoceni prace:

Cilem diplomové prace Bc. Dominika NOVOSADA bylo podle zadani na téma ,,Implementace
roboetického systéemu v mobilnich hlidkach* popsat souCasny stav z oblasti robotickych systému
vyuzivanych v bezpecnostnich sloZzkdch a uvést moznosti a prostiedky pro vyvoj mobilnich
aplikaci. Nasledn¢ implementovat bezpecnostni prvky do robotického systému a ovéite jejich
funkénost. Hlavnim cilem bylo navrhnout a realizovat mobilni aplikaci pro fizeni robotického
systému a nasledné navrhnout a realizovat pienos signalu z kamery do mobilniho zafizeni.

Autor diplomové prace v teoretické ¢asti v prvni kapitole uvadi informace o robotech a robotickych
systémech s uvedenim, jak jsou Vv rtiznych odvétvich vyuzivané. V druhé kapitole nasledné popsal
uzky vybér robotickych systémii v bezpecnostnich slozkach. Ve treti kapitole popsal, pro¢ si vybral
mobilni opera¢ni systém Android a jaké programovaci jazyky lze k naprogramovani aplikace pro
Android vyuzit.

Teoretické poznatky autor vyuzil v praktické ¢asti prace. Nejprve popsal platformu Raspberry Pi,
kterd tvoti zdklad navrZzeného robotického systému (HW, operacni systém a programovani tohoto
systému). Roboticky systém je postaveny na platformé Raspberry Pi. Navrzeny roboticky systém
se sklada z Raspberry Pi, modulu k ovladani motord — L298N, kamery, displeje, DC motora
k pohonu koles, WiFi antény na ptipojeni k siti a nosné konstrukce. Celé sestaveni a postupné
naprogramovani robotického systému je zevrubné popsané Vv textu prace a dale detailn€ popsané
v ptilohach. Na zavér autor uvadi limity tohoto syst¢ému a mobilni aplikace. Bohuzel v praci
postradam jakykoliv popis bezpec¢nostnich prvki a jejich implementaci do navrzeného robotického
systému. Tento nedostatek snizuje kvalitu diplomové prace.

Zakladni struktura diplomové prace je logickd a jednotlivé kapitoly prace na sebe navazuji.
V zavéru prace autor sumarizuje zjisténé poznatky. Seznam literatury zahrnuje adekvatni mnoZstvi
relevantnich zdroji. Seznam pouzitych zkratek mohl byt uveden v abecednim potadi. V textu se
objevuje velké mnozstvi gramatickych chyb, hlavné autor mezi vétami v souvetich nevklada carky.
U vSech obrazku zacina text slovem ,,0br.”, pouze u obrazku 20 je to ,,Obrazok®. Na str. 46 neni
dokoncen text a ani nepokracuje na nasledujici stran¢. Dale autor v textu uvadi modul 1298n, ale
spravné se pise L298n. Autor splnil zadany cil pouze ¢astené a praci je mozné charakterizovat jako
puvodni. Postup feseni, ktery si autor zvolil, byl spravny a logicky.
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Pri obhajobé prosim o zodpovézeni nasledujicich otazek:

1. Jaké bezpecnostni prvky jste implementoval do vami navrZeného robotického

systému?

Jak byste zabezpecil wifi modul ve vasem systému?

3. Proc jste pouzil modul L298n a ne néjaky vhodnéjSi pro ovladani ¢ty kol? Ktery
vhodnéjsi modul by se dal pouZzit?

4. Jak lze zabezpecit prrenos signalu z kamery do mobilniho zarizeni?

N

Celkové hodnoceni prace:

Znamku uvede oponent dle svého uvazeni dle klasifika¢ni stupnice ECTS:

A — vyborng, B — velmi dobte, C — dobie, D — uspokojiveé, E — dostate¢n¢ , F — nedostatecné.
Stupen F znamena téZ ,,nedoporucuji praci k obhajobé*.

Pi‘edloZenou diplomovou praci doporucuji kK obhajobé a navrhuji hodnoceni

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