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Vlastni text:

V préaci se autor zabyva navrhem a implementaci fidiciho systému pro autonomniho robota, konkrétné pak pro provoz malého
robota ve vnitfnim prostfedi hlavné pro vyukové Uc€ely. Planovaného cile autor dosahl a vytvoril pékny navrh, ktery implementoval a
navic i v realu odladil na dvou rGznych platformach. Vysledkem je pouzitelny a modularni systém, ktery je mozné vyuzit jak pfimo
,as is" a pouze pfizpusobit konkrétni Uloze, tak i jako zaklad pro vétsi systém nebo systém, kde budou nékteré moduly nahrazeny
jinou implementaci. To je dulezité predevSim z hlediska pouziti ve vyuce, kdy uzivatel nahradi néktery z modulu vlastni
implementaci a nemusi se starat o fe$eni zbytku.

Textova Cast prace by se dala rozdélit do nékolika typickych €asti — analyza, navrh, popis implementace a zavérec¢né zhodnoceni.
V Gvodu textu prace (kap. 1 Analyza) autor uvadi zakladni vlastnosti a srovnani nékterych vyznacénych ,stavebnich prvkd“
robotickych Fidicich systémd, a to na softwarové i hardwarové Urovni. Tato ¢ast mize velmi pomoci pfipadnému zajemci — novacko-
Vi, zejména je zajimava hned prvni €ast o fidicich deskach / pocitacich, které jsou pro robotiku na této trovni pouzitelné. Déle jsou
v této ¢asti uvedeny prehled a srovnani vybranych softwarovych prostfedkd pro Fizeni i pro vyvoj.

Zbytek textu se zabyva vlastnim autorovym navrhem a implementaci. Toto je rozdéleno do ¢asti tykajicich se navrzené architektury
obecné (kap. 2), popisu pouzitych algoritmu pro fizeni, lokalizaci a planovani (kap. 3), popisu vlastni implementace navrhu (kap.4) a
popisu redlné vzniklé hardwarové platformy (kap. 5). Z celého textu je zfetelné vidét autorGiv zajem o problematiku i jeho velké
zkuSenosti s robotikou jak na teoretické, tak na praktické urovni. Algoritmy jsou dobfe vysvétleny a odvozeny, do textu jsou navic
vloZeny i nékteré ukazkové vystupy.

K praci je pfilozeno DVD obsahujici jak standardni pfilohy (text, zdrojovy kod), tak dal$i zajimavé materialy - uzivatelskou dokumen-
tace a dokumentaci + podklady pro vyrobu hardwarovych ¢asti (plo§né spoje, mechanické prvky).

Od zacatku prace byl diraz kladen na modularitu systému, coz se velmi dobfe podafilo. V celém vytvofeném systému je mozné
nahrazovat jednotlivé ¢asti jinou implementaci, coz se napfiklad ovéfilo pfimym nasazenim ¢asti Fidiciho systému na robota

v mezinarodni soutézi SICK Robot Day 2014. S tim se plvodné vibec nepoditalo, a i kdyz se jednalo o hardwarové zcela jinou
platformu, Fidici systém bylo mozné velmi rychle nasadit a pouzit. Diky tomu odpadla soutéZicimu tymu nutnost navrhnout a
implementovat nejnizsi ¢asti obsluzného softwaru, bez nichZ ani sebelepsi rozhodovaci systém z principu nemuze zadany kol pinit.

Prace je psana v ¢eském jazyce, coz je sice na jednu stranu $koda, nebot analyza i navrh a implementace systému by mohly byt
zajimaveé i pro zahrani¢niho ¢tenafe, na druhou stranu je ale volba ¢estiny velkym pfinosem pro tuzemské zajemce o robotiku
zejména z fad Zaku a studentu, protoze Cesky psany material o téchto tématech v podstaté neexistuje. Doufam, Ze autor svou praci
v tomto smyslu bude Sifit, stoji za to.

Doporucuiji, aby prace byla pfijata jako prace diplomova.

Doporuceni k obhajobé:

Z vySe uvedenych ddvodl praci  doporuéuji  k obhajobé.

Vynikajici prace vhodna pro soutéz studentskych praci ANO []

Seznam soutézi studentskych praci, viz http://www.mff.cuni.cz/studium/bcmgr/prace/

Pokud jste vySe zaskrtli ANO, zdlivodnéte prosim svuj navrh, pfipadné uvedte konkrétni soutéz, pro kterou
je prace vhodna (ramecek Ize nechat prazdny, pokud za dostate¢né zdlvodnéni povaZujete text posudku):
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