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	Téma bakalářské práce:
	Návrh a vývoj autonomního vozidla s využitím v automatizaci
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	Hodnocení:

A – nejlepší; F - nevyhovující
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	Celkové hodnocení práce:
	
	
	
	
	
	


Výsledná známka není průměrem výše uvedených hodnocení. Známku uvede oponent dle svého uvážení dle klasifikační stupnice ECTS: 
A – výborně, B – velmi dobře, C – dobře, D – uspokojivě, E – dostatečně, F – nedostatečně. 
Stupeň F znamená též „nedoporučuji práci k obhajobě“.

	Předloženou bakalářskou práci  FORMDROPDOWN 
 k obhajobě a navrhuji hodnocení

 FORMDROPDOWN 
.

V případě hodnocení stupněm „F – nedostatečně“ uveďte do připomínek a slovního vyjádření 
hlavní nedostatky práce a důvody tohoto hodnocení.


Otázky k obhajobě:

Zvažovali ste použitie iných technológií určovania polohy ako ArUco markery?

Prečo neboli do návrhu zaradené aj ďalšie senzory (napr. ultrazvukové alebo IR)?
Ako váš systém reaguje na výpadky WebSocket spojenia alebo kamery?

Další připomínky, vyjádření, náměty k obhajobě práce (možno pokračovat i na další stránce):
Bakalárska práca sa venuje návrhu a vývoju funkčného modelu autonómneho vozidla na báze mikrokontroléra ESP8266 (Wemos D1 Mini) s využitím ArUco markerov a WebSocket komunikácie. Ide o zaujímavé riešenie pre kontrolované prostredie, ktoré má vzdelávací aj prototypovací potenciál.

Praktická časť je zvládnutá dobre – študent úspešne navrhol a realizoval plne funkčný model vozidla s možnosťou diaľkového ovládania aj autonómneho pohybu. V kapitole 7.2 oceňujem testovanie scenára 1 s viacnásobným meraním času – to svedčí o praktickom overovaní navrhnutého riešenia. Zároveň však hodnotenie efektivity systému mohlo byť rozšírené o porovnanie pri rôznych hodnotách parametrov (napr. STOP_DISTANCE, ANGLE_TOLERANCE).
Naopak teoretická časť pôsobí miestami povrchne. Chýba porovnanie s alternatívnymi riešeniami s použitím sofistikovanejších technológii (napr. ROS, SLAM, IMU, LiDAR, atď.), čo znižuje odborný presah práce.
Jazyková úroveň je kolísavá a v práci sa objavujú viaceré formálne aj odborné nedostatky:

Nesprávne označenie mikrokontroléra: V práci aj v závere sa opakovane spomína „Arduino Wemos D1 Mini“ alebo „kit obsahující Arduino“, čo je nepresné – použitý bol modul ESP8266 (Wemos D1 Mini), ktorý nie je súčasťou oficiálnej rady Arduino.

Duplicitné obrázky: Modul Wemos je zobrazený dvakrát (Obr. 13 a Obr. 30), čo je zbytočné.

Jazykové a štylistické chyby: Napríklad použitie slova „dopojení“ na strane 47 – správne má byť „odpojení“.

Nekonzistentné popisky v obraze: V ukážkach a videu sú kombinované popisky v češtine aj angličtine (napr. „Car angle“, „Target angle“, „PREKAZKA“, „CIL“), čo pôsobí nejednotne.

Prezentácia prostredia ako „dynamického“ v závere je zavádzajúca – prekážky boli statické a označené ArUco značkami, čo nezodpovedá typickému dynamickému prostrediu so zmenami v čase.

Práca napriek uvedeným výhradám splnila zadanie, demonštruje funkčný a praktický návrh autonómneho vozidla a je postavená na zvládnutej implementácii. Výsledky sú jasne prezentované a zrozumiteľné. 
Práca spĺňa všetky požiadavky kladené na bakalársku prácu a odporúčam ju k obhajobe.
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