Pl

d - 73
£ L

Lober » =]

L

204771873

Hodnoceni diplomové prace oponentem

Nézev préce: Ridicf jednotka pro robota uréeného pro "roboticky fotbal"
Student: Bc. Jif ZAHOUR | sd&s: | E10NO171P
Oponent: Ing. Petr Weissar, Ph.D.
Kritéria hodnoceni prace oponentem Max. body Pridélené body

Spinéni zadani prace (posuzuje se i stupeni kvality spinéni) 25 20

Odborna Uroven prace 50 45
Interpretace vysledki a jejich diskuze, pfip. aplikace 15 12

Formalni zpracovani prace, dodrzovani norem 10 10

Hodnoceni obsahu a kvality préce, pfipominky:

V praci je popsana realizace fidici jednotky robota pro soutéz typu robofotbal. Dale je vyvinut vysilat pfipojen
pres USB do PC, které tak dokaze jednotlivé robory bezdratové oviadat. L. y X
lea_aliiene parametry Fizeni a reakce na pozadavky v prenosu dat jsou odpovidajici pozadavku uvazovane
aplikace.

Oceniuji pfehledné provedené grafy s dobrou vypovidaci hodnotou. Naopak mi chybi néjaky kéd z aplikace, 3
odstavce textu o funkci nefeknou tolik, jako uryvek programu.

Dotazy oponenta k praci:
1. Proc¢ "Je dllezité, aby modul nebyl nikdy v rezimu TX vice jak 4ms." - str. 15 a jak je to oSetfeno v programu
?

2. Neuvazoval jste o generovani SPI signald pro regulator FCM pomoci SW ? To by odstranilo nutnost ménit SPI
rychlost podle konkrétni periférie a pro hodiny 83,3kHz by to myslim bylo realizovatelné.

3. Jakou souvislost ma adresa robota datovém paketu (str. 26) a cilova adresa prenosu (str. 15)? Nestacilo by
vyuzivat jen tu adresu modulu ?

Diplomovou praci hodnotim klasifikaci velmi dobfe (podie kiasifikagni stupnice dané smémici dékana FEL)

Dne: 18.5.2012 ”\ﬁ

podpis oponenta prace



