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Celkové hodnoceni prace:

Vysledna znamka neni primérem vySe uvedenych hodnoceni. Znamku uvede oponent dle svého uvazeni dle
klasifikacni stupnice ECTS:

A - vyborné, B — velmi dobre, C — dobfe, D — uspokojivé, E — dostatené, F — nedostate¢né.

Stupen F znamena téz ,nedoporucuji praci k obhajobé*.

Predlozenou bakalarskou praci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni

B - velmi dobre.
V piipadé hodnoceni stupném ,,F — nedostate¢né“ uvedte do pfipominek a slovniho vyjadreni
hlavni nedostatky prace a dlivody tohoto hodnoceni.

Otazky k obhajobé:

Jaké jsou vyhody a nevyhody diferencialniho podvozku, ktery jste pouzil?

Jak jste resil napajeni celého systému, a jaka je jeho vydrz?

Ve VaSem navrhu Raspberry slouZi pouze jako prostfednik mezi Arduinem a PC. Pro€ jste neuvaZoval o
levnéj$i a kompaktnéjsi alternativé, jako je tfeba ESP32, ktery mé také wifi a podporuje Micro-ROS?

Dalsi pfipominky, vyjadreni, naméty k obhajobé prace (mozno pokracovat i na dalSi strance):

Téma prace je aktualni, dobfe zpracované a demonstruje schopnost autora navrhnout funkéni mechatronicky
systém. Ackoliv je vyuziti vykonnéjSiho poCitaCe pfi vyvoji a testovani pochopitelné, z hlediska piné
samostatnosti mobilniho robota je Zadouci, aby cely systém bézel na palubnim hardwaru. Zavislost na
externim pocitaCi muze byt limitujici v realném nasazeni, kde neni pfipojeni k siti.




Absence IMU senzoru ve vysledné konstrukci predstavuje urcité omezeni z hlediska lokalizace a stability
pohybu vozidla.

Pfes pfipominky povaZzuiji praci za pfinosnou, zvlasté s ohledem na zapojeni ROS 2, SLAMu a reainé
implementace. Student projevil dobrou orientaci v problematice a schopnost samostatné technické prace a
ocefiuji komplexni pfistup, ktery kombinuje vice obort a technologii (3D tisk, Python, ROS, C++).
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