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Dil¢i pfipominky a naméty:

Prace je psana zvidavym studentem s praktickou orientaci a nadSenim pro techniku, kdy sloh je
tézkopadnéjsi. Struktura a obsah prace odpovida zadani, odkazy na pouzité informacni zdroje jsou
relevantni. Neshledal jsem zasadni gramatické chyby.

Celkové posouzeni prace a zdGvodnéni vysledné znamky:

Prace ma aktualni téma a je zamérena na vytvoreni konceptu autonomné fizeného vozidla. Student
mél provést v prvni fadé teoretickou studii, v niz se mél zamérit na dostupné a pouzitelné metody a
technologie, které bude moci pouzit i v praktické casti. Ta spocivala ve vytvoreni autonomné se
pohybujiciho modelu auta v méfitku 1:28, coz i pfi sou¢asné Urovni miniaturizace je Ukol, ktery
vyzaduje provést velké mnozstvi optimalizaci. Pohyb modelu byl vedeny po pryzové draze mezi
mantinely bez vodici ¢ary. Student se vypracovanim teoretické ¢asti seznamil detailnéji

s moznostmi, technickou a financ¢ni dostupnosti komponent. V prakticke ¢asti byl nucen prekonat
mnoha technické Uskali, aby nakonec model uved| do stavu, kdy se pohyb, fizeny vyhodnocenim



signald z ultrazvukovych cidel, stal plynulym. Ne zcela optimalizovany pohon podvozku v kombinaci
s pouzitym akumulatorem misty komplikoval hodnoceni dosazeni optimalniho stavu. Finalni
vysledek Ize bez obav povazovat za splnéni cile.

Otazky k obhajobé:
Ma kineticka energie modelu vliv na algoritmus vyhodnoceni a predikci pohybu?
Praci doporucuji k obhajobé.

Navrzena vysledna znamka: B
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