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Hodnoceni diplomove prace vedoucim
Nézev préce: Paralelni polohovéni miniaturnich roboti pomoci magnetického pole
Student: Bc. Toma§ SASEK | sw&o: | E15N0042P
Vedoud: Ing. FrantiSek Mach
Kritéria hodnocen( préce vedoudm Max. body Prid&lené body
Spinéni zadani prace 40 20
Aktivita studenta béhem zpracovani prace (vyuZiti 30 15
konzultaci, prace s literaturou, aktivni pfistup, ...
Formalni zpracovani prace 15 5
DodrzZeni terminG (plynulost zpracovani béhem ak. roku, 15 5
dodrzeni terminu odevzdani, prodlouZeni studia

Hodnocen{ &nnosti studenta, priporinky, dotazy:

Hlavnim cilem pfedloZené prace byla studie moZnosti paraleiniho polohovani magneticky ovladanych robotd,
ktera byla feena pomoci pocitacové simulace. Student praci d&li do dvou logickych ¢asti. Teoreticka ¢ast Je
vénovana zakladnimu popisu algoritm zalozenych na inteligenci hejna a také Fizeni systémf s globainim
vstupem. Tato Cast je dopinéna o reSersi nékolika existujicich robotickych systémf a také popisem
elektromagnetického systému pro polohovéani magnetickych téles, ktery byl feen v rdmci diplomové prace
studenta Jifiho Kuthana, Prakticka c¢ast je pak vénovéana simulaci paralelniho ovladani velmi malych robotd
pomoci zminéného systému.

Provedené simulace se o diskutovanou problematiku opiraji bohuZel jen v oblasti globalni kontroly systémq s
globalnim vstupem. Jak student uvadi v zaveru sve prace, vsechny simulace jsou provedeny pomoci algoritmd s
prfedem uréenym sledem udalosti. Mezi dil¢imi ¢astmi prace je tedy patrnad znaénd nesourodost.

Zadani prace povazuji ve vSech bodech definovanych jako zasady vypracovani za spinéné Castecné. Struktura
prace je dle mého nazoru nevyvazena, a to predevsim s ohledem na vlastni pfinos studenta k dané
problematice. Po formalni strance Ize v praci nalézt nékolik nedostatkd, predevsim pak Fadu tiskovych chyb.,

Diplomovou praci hodnotim klasifikaci dobfe (podie klasifikatni stupnice dané smérnici dékana FEL)
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