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1. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIT

Zadani mimoFadné naroéné

Zaddni je komplexni a pokryvé velky rozsah &innosti z réiznych oblasti — robotiky, pramyslovych komunikaci a priimyslové
automatizace, softwarového inZenyrstvi, zpracovan( a analyzy dat. Slo¥itost zadanf také podtrhuje poZadavek na nenaruseni
stavajici komunikace mezi robotem a nadfazenym PLC.

Splnéni zadani splnéno

Zadénf bylo splnéno beze zbytku. Navic vytvofeni moduldrniho softwarového frameworku pro sbér a lokdlni zpracovani dat
z primyslového procesu na PC byl samostatnou aktivitou pana Novaka, ktera vyrazné pfispéla k celkové vyjimeéné kvalité
této diplomové prace,

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

Pan Novdk pracoval samostatné, pravideln& konzultoval postup s vedoucim, pfichézel s viastnimi navrhy fedeni a ty potom
samostatné realizoval.

Odborna troven A - vyborné

Ve viech oblastech, kterou price pokryva, prokdzal Ondfej Novak velkou erudici, at us se to tykd samotné realizace a
softwarové implementace, nebo i vyhleddvéni informaci v riznych externich &lancich a jinych zdrojich. Jeho implementace
PROFINET 10 Controller s vyuZitim dostupné knihovny byla mimo jiné nasazena v jiném projektu v prototypovém feseni

v primyslovém prostFedi. Veskery realizovany software je navrien moduldrné s ohledem na rozéifitelnost a nahraditelnosti
jednotlivych modul.

Formalni a jazykova tirovefi, rozsah prace A - vyborné

Préce je psdna slusnou angli¢tinou s dobrou grafickou tpravou. Schémata a obrdzky jsou pfehledné a vypovidajici, vhodné
doplfiuji souvisejici text.

Vybér zdrojii, korektnost citaci A - vyborné

Informacni zdroje jsou citovany dle citacnich zvyklosti, Student aktivné vyhledaval informace z externich informadnich zdrojt
a pracoval s nimi.
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I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Jedna se o jednu z nejlepsich diplomovych praci posledni doby. Ondfej Novdk k ni pristupoval aktivné od
samotného zacatku, rozvrhnul si praci, sméroval k vytyéenému cili. Narazil na fadu problém zplsobenych
napfiklad nekompatibilitou knihovny komunika¢niho stacku, jejichZ Fedeni zabralo fadu tydn( a ve vysledku vedlo
k posunuti terminu odevzdéni prace. Nelze mu to viak mit za zIé, protoZe b&hem celého obdobi pracoval
soustfedéné a intenzivné. Ondfej Novak prokazal schopnost analyzy problémy a nalezeni vhodného fedeni,
pracoval samostatné, ale vedle toho prokazal i schopnost tymové préce. Nezndmou problematiku byl schopen
nastudovat z konferenénich a £asopiseckych &lanka.

PtedloZenou zévére¢nou praci hodnotim klasifikatnim stupném A - vyborné.

Datum: 4.2.2019 Podpis:
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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani narocnéjsi

Hodnoceni néroénosti zaddni zdvéreéné prdce.

Obtiznost zadani hodnotim jako ndroéné;jsi, protoZe pro jeho spinéni je nutné obsahnout Fadu komplexnich
technologii.

Splnéni zadani splnéno
Posudte, zda pfedloZend zdvéreénd prdce splfiuje zaddni. V komentdii pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsitena. Nebylo-Ii zaddn! zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a

pfipadné i pficiny jednotlivych nedostatkd.
Student splnil viechny cile vytyéené v zadéani.

Zvoleny postup Feseni spravny
Posudte, zda student zvolil sprévny postup nebo metody feden.
NavrZeny postup Fedeni povaZuji za spravny.

Odborna troven A -vyborné

Posudte droveri odbornosti zévérecné prdce, vyuiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladii a
dat ziskanych z praxe. _

Student prokézal velmi dobré zvladnutl pouZitych technologii.

Formdlni a jazykova troven, rozsah prace B - velmi dobfe

Posudte spravnost pouzivdn/ formdlnich zdpist obsaZenych v préci. Posudte typografickou a jazykovou strénku.
Préce je psand dobrou angli¢tinou. Pe&livéj3i zavéreénd korektura by pomohla odstranit a zbyvajici drobné jazykové
problémy.

Vybeér zdroji, korektnost citaci A -vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivéni studijnich materidli k fedeni zdvérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramendl. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovéite, zda jsou vSechny pfevzaté prvky Fadné
odliSeny od viastnich vysledki a tvah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace tiplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Student ve své préci pofil relevantni zdroje, které dobfe cituje.

Dalsi komentafe a hodnoceni

Vyjddrete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvéreéné prdce, napf. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného Feseni, publikaénim vystupim, experimentdini zruénosti apod.
VloZite komentaf (nepovinné hodnoceni).
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Ill. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zdavérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pii obhajobé zdvérecné prdace pfed komisi.

PfedloZend diplomova prdce se zabyvd vyvojem platformy pro sbér a vyhodnoceni dat z vyrobnich procest

s vyuZitim cloudovych technologii. Prdce je organizovdna do péti kapitol. V prvni &dsti student definuje Feseny
problém, cile prdce a hlavni pfinosy vyvinutého Feseni. Druhd cdst poskytuje vhled do pouZitych technologii:
primyslovi roboti Fady KUKA KR, komunikacni sbérnice PROFINET a cloudovd platforma Microsoft Azure. Vedle
toho jsou v této dsti strucné predstaveny metody, které jsou pouZity pro klasifikaci nepfimo pozorovanych
robotickych operaci. Treti kapitola je stéZejni Casti této prace. Predstavuje celkovou architekturu vyvinuté
platformy a detailné popisuje technické aspekty jejich jednotlivych cdsti. Pfehlednosti této Cdsti by velmi pomohlo,
kdyby autor zacal pfedstavenim celkové architektury (Edst 3.4), kterou by doplnil o ilustrativni obrdzek, a aZ
ndsledné se vénoval popisu technickych strdnek feseni. Ctvrta cdst prdce se zabyvd navr?enim modelu, pomoci
kterého se z méfenych dat odhaduje, jakou operaci aktudiné robot vykondvad. Ddle je v této édsti ukdzdno pouZiti
vytvofené platformy i navrZené metody na dvou testovacich scéndfich. Tato édst by méla byt detailngji
rozpracovdna, aby exaktné popsala provedené experimenty. V pdté ¢dsti student shrnuje dosaZené vysledky
nastiriuje dalsi moZnd rozsifeni vytvofeného systému.

S ohledem na vy$e uvedené predloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfe.

Dopliiujici otdzka:

Na jakém zdkladé je zkonstruovand rovnice 4,17

Datum: 1.2.2019 Podpis:



