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Kritéria hodnoceni prace oponentem Max. body Pfidélené body

Splnéni zadani prace (posuzuje se i stupen kvality splnéni) 25 25

Odborna uroven prace 50 45
Interpretace vysledk( a jejich diskuze, ptip. aplikace 15 13

Formalni zpracovani prace, dodrzovani norem 10 8

Hodnoceni obsahu a kvality prace, pfipominky:

TéZistém predloZené bakalafské prace jsou algoritmy planovani trajektorig, jejich implementace a vyvoj software pro ovladani miniaturnich
magneticky ovladanych robotd vyvijenych na Fakulté elektrotechnické ZCU'v Plzni. Prace spifiuje vsechny body zadani a dle mého nazoru
také prevysuje naroky kladené na kvalifikacni prace, a to predevsim s ohledem na studentem vyvinuty software MagNet.

Prace je logicky ¢lenéna do dvou kapitol, kde prvni je vénovana reSersi a popisu zakladnich algoritm{ planovani trajektorie a druha se
vénuje testovani implementovanych algoritmd a vyvoji software pro ovladani robotické platformy. Po formalni strance je prace zpracovana
pellivé. Samotny text je formulovén jasné, struéné a je doplnén referencemi na vyuZivané informacni zdroje. Ocefiuji didakticky
zpracovanou reSersi, ktera nejprve definuje zakladni pojmy z FeSené oblasti a nasledné stru¢né€ popisuje dilCi algoritmy doplnéne
ilustrativnim pFikladem. Nékteré Césti reSerSe by bylo vhodné doplnit dalSimi ilustrativnimi obrazky, pfipadné zapisem algoritmu v podobé
pseudokédu. Dobfe je také zpracovan popis uzivatelského prostfedi a moZznosti ovlddani software MagNet, kde si text zachovava svou
informacni hodnotu, ale nezabiha do zbytecnych podrobnosti. Formalni zapis rovnic (kapitola 1.1.3 a 1.1.4) a graficka interpretace vysledkd
(kapitola 2.3) by vSak méla byt zpracovana s vétsi peclivosti. VioZzené obrézky maji Casto nizkou kvalitu a vizualizace provedenych testl je
napriklad zobrazena pomoci snimkd celych oken s grafy. Drobné formalni nedostatky vSak nesnizuji kvalitu prace samotné.

Po odborné strance ocefiuji vyvinuty software. MagNet implementuje nejen zminéné algoritmy planovani trajektorie, ale propojuje dfive
vyvinuté moduly pro ovladani miniaturnich robotti a spole¢ny hardware platformy (napajeci zdroj, kamera, osvétleni, ...). Za velmi
pfinosnou povazuji také integraci herniho ovladace, ktery umoZiiuje ergonomicky vyuzivat fadu funkci a vyrazné tak usnadnuje praci s
programem nebo pfimé ovladani minirobotl. Aktualné je software testovan v ramci laboratornich experimenti a bude také nadale rozvijen.
Tomu by vyznamné pomohla dokumentace a jednoduchy popis struktury vytvofeného software (zakladni blokovy diagram, UML diagramy),
ktery v praci postradam. Se zavéry porovnani implementovanych algoritmt (kapitola 2.3.5) souhlasim, bylo by véak vhodné do porovnani
zahrnout take dalsi kritéria (viz. kapitola 1.1.3).

V jedné vét&, praci povazuji za velmi kvalitni a pfinosnou, student prokazal jak porozuméni dané problematice, tak praktické dovednosti, a
to predevsim v oblasti vyvoje software. Praci jednoznacné doporucuji k obhajobé.

Dotazy oponenta k praci:

Redené algoritmy planovani trajektorie pohybu jsou implementovany na relativné specifickou oblast robotiky - magneticky ovladané
miniaturni roboty. Existuji zde technicke, fyzikalni Ci jiné aspekty, které by mély byt v algoritmech respektovany?

Porovnani implementovanych algoritm@ (kapitola 2.3.5) je provedeno na Ctyfech odliSnych testech. Jak byly tyto testy vybrany? Respektuji
tyto testy planované vyuziti miniaturnich robot@? A bylo pred testy provedeno profilovani pfislusné implementace jednotlivych algoritmd?

V zavéru prace jsou diskutovany moZnosti dalsiho rozsifeni software MagNet (kapitola 2.7). Planujete také provést zmény v navrZeném
grafickém uZivatelském rozhrani? A mohl byste pripadné nastinit moznosti dalSich rozsiteni uzivatelského rozhrani a metod ovladani s cilem
zvySeni ergonomie ovladani miniaturnich robotd operatorem?

Bakalarskou praci hodnotim klasifikaci vyborné (podie kiasifikaéni stupnice dané smérnici dékana FEL)
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