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Cil prace: Cilem préace je piedstavit nékteré z mnoha principu distribuované robotiky a

realizovat a ovéfit fungovani distribuovaného robotického ekosystému pomoci frameworku ROS2

(Robot Operating System) na rozdilnych fyzickych zafizenich.
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Prace svym zamérenim odpovida studovanému oboru
Vymezeni cile a jeho naplnéni

Zpracovani teoretickych aspektd tématu

Zpracovani praktickych aspektld tématu

Adekvatnost pouzitych metod, zpUsob jejich pouziti
Hloubka a spravnost provedené analyzy

Prace s literaturou
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Jazykova a terminologicka Uroven
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Vyuzitelnost vysledkd prace v teorii (v praxi)

Vyjadreni k vysledku anti-plagiatorské kontroly

Uvedend podobnost dosahuje 88% shodu jen diky jedinému zdroji, s nimz byla prace porovnana a to
prvni verze diplomové prace studenta, kterou v systému testoval v minulosti.

Dilci pfipominky a naméty:

Prace ma dostatecny rozsah, struktura je logicky fazen3, ale obsahuje mnoho formalnich
nedostatkld. Seznam obrazkd a tabulek je na konci, podle Sablony by méli nasledovat po Obsahu,
tedy pred Uvodni kapitolou. Uvod neni UpIné Uvodem do problematiky, po velmi vieobecnych
informacich se zabyva z¢asti cilem a strukturou prace. Druha kapitola nezacina na nové strance. Na
obrazky nejsou vesmés udélany odkazy z textu (7, 8, 10-13,15-18,20,..), dale u obrazkd ¢asto chybi
zdroj. Pokud jde o autorovy snimky, pak je tfeba uvést ,Vlastni®. Volba prevzatého obrazku ¢.9 pro
demonstraci, Vymysleni jiz vymysleného" nedava Uplné smysl ani ve zdroji samotném. Obsahuje
barevné sloupce bezejmennych projektd u instituci, coz Iépe vystihuje samotny slovni popis. V
prvnim odstavci 3 kapitoly chybi pfedlozka ,na". Neni vysvétlena zkratka DDS (3.1.1), tabulka na str.
32 pokracuje jednim fadkem na strané dalsi. Popis tabulky ma byt nad tabulkou. Na strané 36 ne
zcela povedena formulace, ze levnéjsi variantou pro Raspberry Pl je Arduino. Dale jsou zde obcasné



nepresnostiv terminologii napf. strig, Nepresnost definice ROS TOPIC, neni o tom ,JAK" budou
nody komunikovat ale ,O0 CEM".

Jazykovou Uroven diplomové prace snizuji misty az hovorové obraty. Napf. namisto spojeni
~Uvodniho kolecka pfipravy" by Slo pouzit napt. ,ve fazi pfipravy" atp. Dochazi dale ke komoleni
slov, ktera se v mluvené formé v komunité IT nezfidka pouzivaji, a kombinaci ceskych a anglickych
slov v nestandardnich spojenich. Priklad: slova ,vybuildovat", ,topicdm", spojeni , teplotni modul
vyuzivajici digitalni sériovy bus" nebo obrat ,,...SD kartou s vypalenym imagem operacniho systému"
Jde o néjaky novy druh SD karet?

Celkové posouzeni prace a zdGvodnéni vysledné znamky:

Prace se vénuje distribuovanym systémdm, pricemz detailni zaméreni je na robotické systémy. Pres
vySe uvedené nedostatky ma prace dobre postavenou osnovu. V teoretické ¢asti se probiraji zaklady
robotiky, véetné jeji historie. Porovnany jsou centralizované a distribuované systémy, kdy diraz je na
poloZeny na detailni popis Robotického operacniho systému ROS2. Ten je v praktické ¢asti testovan
na rbznych platformach. Je zde zminén princip komunikace mezi roli Publisher a Subscriber. Zafizeni
jsou nakonfigurovana tak, aby spolu komunikovala, le¢ k dispozici jsou jen konfiguracni postupy,
vystupy komunikace chybi, coz Uroven prace znacné degraduje. Konec paté kapitoly je otevieny,
kon¢i fadkem konfigurace.

Otazky k obhajobé:

Znamenalo by nasazeni SROS2 balicku (Sifrovani) zvySenou latenci v komunikaci mezi prvky? Pokud
ano jak vyznamné by se projevila?

Praci doporucuji k obhajobé.

Navrzena vysledna znamka: D

V Hradci Kralové,dne 4. zafi2022

podpis



