HODNOCENI DIPLOMOVE PRACE
Vedouci DP

Jméno diplomanta: Jan Hrdina Garantujici katedra: KKY

Nazev diplomové price: Mobilni robot s magnetickymi koly pro ultrazvukovou diagnostiku
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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Diplomova prace (DP) Jana Hrdiny se zabyvé navrhem algoritmii fizeni mobilniho robotu pro ugely
ultrazvukové diagnostiky svart potrubnich systémi Jadernych elektraren. Robot s magnetickymi koly se
ma pohybovat po potrubi tak, Ze sleduje vyznagenou trajektorii, ktera odpovida linii svaru.

Autor rozdelil praci do tii kapitol. Prvé dvé pojednavaji predeviim o matematickém modelu robotu
zvolené konstrukce a principech rozpoznavani objektti z obrazkii, konkrétné o rozpoznani kiivky
vyznaCujici naplanovanou trajektorii pohybu, jejim nasledném zpracovani a vypoctu jeji lokalni kiivosti.
V tieti kapitole potom jsou tyto poznatky aplikovéany v névrhu fidiciho systému robotu. Vznikly virtualni
model soustavy ,,robot plus fidici systém* je poté testovan na skute¢nych datech z realné kamery.

DP Jana Hrdiny je kvalitni. Kritickou pfipominku mam pouze k pfiliSné struénosti a nékdy téz urgité
nepresnosti s jakou jsou popisovany vysledky DP. Napfiklad text pfisludny rovnici (50) je neptesny. Popis
vysledného schématu ¥idiciho algoritmu (obr.58) Jje netplny.

Otazky: 1) Pro¢ nelze povazovat fizeni rychlosti kol pomoci z obrazku vyhodnocené kiivosti sledované
kiivky za zpétnovazebni fizeni? 2) Popiste presné funkci zpétnovazebniho fizeni podle obr.58.
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