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SpInéni zadani

splnéno

Zhodnoceni odborn¢ trovné& prace

Predlozena bakalafska prace se vénuje navrhu ovladaciho systému pro viceosy pozi¢ni systém. Mizeme zcela jisté
konstatovat, Ze se jedna o celkové zdafilou praci. PfedevSim prakticky vystup, tj. realizovany viceosy pozi¢ni
systém, je funkéni a postaven na modernich technologiich. Autor prace zvolil syntézu nékolika osvédcenych
funkénich blokl a prokazal tak schopnost orientovat se v problematice a osvoijit si nové znalosti. K praktické ¢asti
prace muzeme vést snad jen debatu o tom, zda pouzita koncepce, tj. de facto loT platforma, neni pro dany ukol
zbytecné slozita. A zda prostfedky pro IoT jsou vhodné pro ,real-time” fizeni pohon(. Student v§ak v praci zminuje,
ze systém trpi jen minimalni latenci, a tak tento argument ¢astecné vyvraci. Nicméné jisté by stejné funkcionalitu
splnila i jednoducha aplikace se sitovym socketem. Dale student definuje minimalni krok pro posuv jako
procentualni podil (0.05%) z celkové délky ovladané osy. Toto rozhodnuti mi pfijde neStastné.

Samotny text prace nepatfi k nejzdarilejSim. Autor oCividné nema zkuSenosti s technickymi texty. Vénuje spoustu
¢asu marginaliim — viz zdlouhavy popis notoricky znamého I°C rozhrani. Oproti tomu &étenaf nema Sanci nahlédnout
na celkové blokové schéma navrZzeného systému. Naprosto chybi relevantni diskuze o vyuZiti systému nadfazenou
aplikaci; popis rozhrani pro moZnost externiho ovladani je pfitom velmi zasadni (v praci jen hrubé
naznaceno). Ackoliv je prace z praktického hlediska zdafila, oponent musi hodnotit primarné pfedlozeny text
(nemUze prihlédnout k samostatnosti studenta atd.). Z tohoto dlivodu neni mozné zvolit nejvyssi stupen hodnoceni.

Zhodnoceni formalni Grovné a prace s literaturou

Formalni Groven prace je dobra a odpovida urovni bakaldiské prace. Chybi popis obsahu elektronické
prilohy. Praci by prospéla pfitomnost vice diagrami a schémat.

Doporuceni k obhajobé
Doporucuji k obhajobé

Dotazy k praci
1/ Na obr. 29 (str. 38) ma kazdy obvod Tic T500 signdly TX a RX, objasnéte prosim jejich vyznam.
Pouzité znaceni moznd neni nejvhodnéjsi (evokuje vyuziti kom. rozhrani).
2/ Je mozné vyuzit navrzeny systém naptiklad pro fizeni frézky ¢i fezaciho/gravirovaciho laseru? Je mozné
néjak sychronizovat posuv v jednotlivych osach?
3/ Nezvazoval jste pfimé generovani STEP/DIR signalti v Raspberry Pi4?
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