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vnitini senzoriky na robotickém avatarovi.
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Dilci pfipominky a naméty:

e ZpUsob popisovani obrazkd, kdy autor v titulku uvadi ndzev a zdroj soucasné, vizualné
nepUsobi hezky. To se projevilo zejména v seznamu obrazku, kde se na kazdém rfadku
opakuje ,vlastni zpracovani“. Vhodnéjsi zplsob je uveden v $abloné BP/DP v kurzu MES.

e Neékteré obrazky mohly byt vyfoceny Iépe a u nékterych by se hodilo pfidat vizualni oznaceni,
aby bylo jasné, ¢eho se konkrétné popis tyka.

e Prdazdna stranka mezi podékovanim a anotaci.

e Koéd vlozZeny v priloze by bylo lepsi bud' [épe naformatovat, jelikoZ pfi tisku by kod nemusel
byt Citelny (to plati i pro kdd vioZzeny v praktické ¢asti), nebo umistit jako elektronickou
pfilohu spolu s namérenymi hodnotami. Pfipadné kéd umistit napfiklad na github a do
dokumentu umistit pouze odkaz.



Celkové posouzeni prace a zdUvodnéni vysledné znamky:

PredloZena prace se sklada klasicky z teoretické a praktické ¢asti. V teoretické Casti se autor vénuje
vcelku Uzkému tématu, ale na druhou stranu se vénoval jen tomu, co je k tématu prace relevantni a
dllezité. Teoretické podklady jsou zpracovany srozumitelné a pochopitelné, odbornd uroven je ,tak
akorat”. Co se tyce terminologické Urovné, tak autor prezentoval bohaty styl vyjadfovani, v nékterych
Castech vsak vybér slov pfrilis nezapada a ztéZuje to pochopeni textu, ale nevyskytuje se to pfilis
Casto. Velmi hezky plsobi pouZiti poznamek pod ¢arou, které v Gvodnich kapitolach prace pouzil pro
vysvétlivky.

Prakticka cast se poté zabyva navrhem, realizaci a analyzou systému pro snimani chovani servo
motoru, zodpovédného za pohyb paZe na avatarovi. Autor velmi podrobné popisuje vyvojové
prostiedi, pouzity hardware (senzory a dalsi) a nasledny navrh a realizaci. V zavéru predstavuje a
popisuje vysledky méreni odebiraného proudu a teploty servo motoru. Za zminku stoji predevsim to,
Ze se autor neomezoval na jedno zatiZeni (respektive vahu, kterou paze zveda), ale méreni probéhlo

v v ”)

na ctyrech rliznych Urovnich zatéze (véetné ,bez zatéze

Celkové préci hodnotim jako velmi zdafilou a zajimavou. Teoretické podklady jsou zpracovany
srozumitelné a na dobré terminologické i odborné Urovni. Praktické ¢ast je zdafile zpracovana, autor
podrobné popsal cely proces realizace senzorického systému a v zavéru zhodnotil i vysledky méreni.
Celd prace je dobre logicky ¢lenéna a jednotlivé kapitoly na sebe navazuji. Vzhledem k rozsahu prace,
ktery neni nijak velky, je Uctyhodny i pocet zdroj(, se kterymi autor pracoval. Kromé dvou zminénych
drobnych nedostatk( ma prace i dobrou formalni Uroven.

Otazky k obhajobé:

ZvaZoval jste, nebo zkousel jste, i jiné senzory nebo zcela jiny pristup pro dana méreni? Jestli ano, proc
jste se rozhodl pro tento zpusob/pfistup?

Praci doporucuji k obhajobé.

Navrzena vysledna znamka: A
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