HODNOCENI DIPLOMOVE PRACE
Oponent DP

Jméno diplomanta: Bc. Jan HRDINA Garantujici katedra: KKY

Nazev diplomové prace: Mobilni robot s magnetickymi koly pro ultrazvukovou dignostiku svarti
potrubi
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Pfedmét hodnoceni Nadpriimérné Podprameérné

1 | Jazykova a graficka uprava

Formalni a obsahova stranka prace

Vhodnost pouzitych metod

Spravnost ziskanych vysledki

Vlastni pfinos
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4 | Zplisob zpracovani a vyhodnoceni
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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Diplomant se ujal feseni své prace velmi dobfe. Uvodni &ast prace je vénovéna seznamenti se s lohou
ultrazvukové diagnostiky svarl potrubi pomoci riiznych manipulatori. Nasledné je predstavena
alternativni architektura mobilniho robota spolu s odvozenim jeho kinematiky a dynamiky. V dalsi ¢asti
Jsou predstaveny metody pouZité ve vysledném algoritmu fizeni robota, véetné predstaveni vizualni zpétné
vazby. V navaznosti na tuto kapitolu je pfedstavena technika po¢ita¢ového vidéni. Na idedlnich piipadech
je predvedena pouzitd technika rozpoznavani sledované kfivky a ziskani potfebnych informaci pouzitych k
fizeni pohybu kolového robota. V posledni ¢asti prace je pak predstaveno virtudlni prostfedi navrzené k
experimentdlnimu otestovani navrzeného algoritmu fizeni pohybu za vyuZiti realnych snimki testovacich
kiivek a zobrazeny vysledky sledovani téchto testovacich kfivek. Prezentované vysledky poukazuji na
spravnost pouzitych metod.

Diplomant splnil vSechny body zadani, diplomovou préci doporu¢uji k obhajobé.

Dopliiujici otazka:

Co bylo hlavni pfi¢inou selhdni pfi sledovani testovaci kiivky &. 4? Jaké upravy v algoritmu by bylo
potieba provést, aby se predeslo témto nepfesnostem?

Splnéni bodi zadani plné []&astené  |[] nesplnéno
Doporuéeni prace k obhajobé X ano (I ne
Celkové hodnoceni price X vyborné |[] velmi dob¥e |[]dobfe |[]nevyhovél

Jméno, piijmeni, titul oponenta: Arnold, Jager, Ing.

Pracovisté oponenta: FAV/KKY
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