205873606
I 4 F V4 I'd
Hodnoceni bakalarské prace oponentem
Nézev préce: Fuzzy regulator v Fizeni robota
Student: Martin PARTINGL | sd.&so: | E11B0146P
Oponent: Ing. Jaroslav Fift, Ph.D.
Kritéria hodnoceni prace oponentem Max. body Pfidélené body

SpInéni zadani prace (posuzuje se i stuped kvality spinéni) 25 20

Odborna Urove prace 50 40
Interpretace vysledkd a jejich diskuze, pfip. aplikace 15 10

Formalni zpracovani prace, dodrzovani norem 10 8

Hodnoceni obsahu a kvality prace, pfipominky:

V bakalafské praci je rozsahle popsana teorie Fuzzy systémd, nasledovand navodem na pouZiti dvou SW
nastrojli pro jejich navrh, specifikaci pouZitého robota a Fuzzy knihovny pro MS .NET.

Vlastnimu popisu realizace a programovani je - ke $kodé véci - v&novan velmi maly prostor (méné ne? jedna
Ctvrtina prace).

MySlenkove a logisticke Clenéni préce je zbytetné rozsahlé - déleni prace o padesiti stranach do tfinacti kapitol
je Spatné zvolené. Nékteré vétveni podkapitol je slepé (existuje podkapitola 1, ale jiz neni podkapitola 2 -
napriklad 1.1, 4.1, 5.1, 9.1.1).

Vzhledem k mnoiZstvi pouZitych popisl matematickych formuli bych ofekéval seznam a vysvétleni viech
symqulfi’a znacek, které jsou v textu pouzity. . ) )
PouZite Fadkovani a odsazovani textl vytvafi v praci zbyteéné velké valné plochy.

Z dlivodu Spatné dokumentace vlastnich vysledkd snizuji hodnoceni - jinak zajimavé prace - na velmi dobré.

Dotazy oponenta k praci:

Je néjaky znatelny rozdil mezi Fuzzy fizenim z PC a pfimo v HW robota za pouZiti stejného Fuzzy algoritmu?

Jakd je rychlost regulacni smycky v PC? Nema na ni vliv pfenos pres BlueTooth rozhrani?

BakalaFskou praci hodnotim klasifikaci velmi dobfe (podie Kiasifikaéni stupnice dané smémici dékana FEL)
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