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7. Kvalita zpracování teoretické části       
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Výsledek kontroly plagiátorství:       

Práce byla posouzena z hlediska plagiátorství s výsledkem 4 % shodnosti. Práce není plagiát. 

Uvedená shoda platí pro vlastní text práce. Soubory v příloze vykazují shodu až 100%, protože se 

jedná o automaticky ganarované soubory Android Studia, které jsou součástí vytvořeného projektu. 

 

Celkové hodnocení práce:       

Výsledná známka není průměrem výše uvedených hodnocení. Známku uvede vedoucí 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 doporučuji k obhajobě a navrhuji hodnocení 

C - dobře. 
V případě hodnocení stupněm „F – nedostatečně“ uveďte do připomínek a slovního vyjádření  

hlavní nedostatky práce a důvody tohoto hodnocení. 
 

Další připomínky, vyjádření, náměty k obhajobě práce (možno pokračovat i na další stránce): 

Především z časových důvodů chybí v praktické části podrobnější otestování a vyladění celého 

systému. Pokud by předložená práce měla sloužit jako jako hra nebo jako základ k dalšímu vývoji, 

je třeba otestovat přesnost nastavování náklonu a to jak na straně senzorů (mobilní telefon), tak na 



 

staně akčních členů (serva). Dále by bylo vhodné otestovat rychlost reakce vytvořeného systému na 

změnu náklonu telefonu a frekvenci zasílání datových zpráv z telefonu do RasperryPi. 
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