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Autonomni robotické vozidlo

Cilem diplomové prace Bc. Jana Knotka je navrh a realizace autonomniho robotického vozidla po
hardwarové i softwarové strance. Praktickym vystupem je zejména samotné reSeni HW a SW stranky
vozidla s vlastnim FfeSenim autonomniho navadéni pomoci vlastni elektronické navigacni jednotky.

Prace je kromé Uvodu, zhodnoceni a zavéru rozdélena do 2 hlavnich kapitol, které na sebe logicky
navazuji, ¢imz tvofi strukturu usnadfujici orientaci v samotné zavérecni prace. Prace dale obsahuje
pouze povinnou pfilohu, kterou je doprovodné CD.

Prvni Casti prace je teoreticky popis definic, funkci anebo vlastnosti jednotlivych skupin prvkd
pouzitelnych pfi navrhu autonomniho robotického vozidla. Druhou ¢éasti je samotnd prakticka ¢ast,
ktera se nejprve zabyva ndvrhem elektroniky vozidla nasledované navrhem software vozidla, ve
kterém jsou srozumitelné zndzornény a popsdny stéZejni ¢asti SW vybavy vozidla, ale také je zde
popsana graficka aplikace pro jeho ovladani a nastaveni parametr( v autonomnim rezimu.

Posouzeni obsahové stranky Ize zhodnotit z nékolika UhlG pohledu. Z hlediska konstrukce zafizeni a
tvorby doprovodného software autor poskytl Uplné informace, a to velmi prehlednou a usporadanou
formou. Prace obsahuje vSeobecné i dilezité informace k samostatné tvorbé autonomniho vozidla, ale
nékterym ¢astem by mohl byt vénovan vétsi prostor. Zejména ¢ast vénujici se navrhu vlastniho feseni
lidaru by mohla byt popsdna vice podrobnéji.

Po formalni strance je prace na velmi dobré Urovni. Je psana srozumitelné a prehledné, nezaznamenal
jsem Zadné typografické chyby. Syntaktické chyby se v prdci vyskytuji jen velmi zfidka. Ddle je tfeba
poznamenat, Ze nékteré obrazky by mohli byt osttejsi (pfi pouziti vektorové grafiky) a nékteré dokonce
nahrazeny vhodnéjsi formou reprezentace jako napriklad u obrazku 1.4, ktery je ve skutecnosti
tabulkou. Mensim nedostatkem je nezaclenéni konstrukénich vykrest v podobé pfilohy zavérecné
prace. Tento nedostatek je ovsem vyresen pfiloZzenym 3D modelem v pfiloZzenych souborech.

Pro obhajobu prace mam nasledujici dotazy a pozadavky.

e ProC byl pro feSeni Lidaru zvolen senzor vzddlenosti TL-Luna a jak jeho rozsah snimaci
vzdalenosti a frekvence snimdni ovliviiuje moznosti pouziti? Jak rychle je snimac schopen
oskenovat cely prostor (360°)?

e Pfi sérioparalelnim zapojeni baterii dochazi k nerovnosti velikosti napéti v jednotlivych
sériovych kombinacich. Ma to néjaky dopad na nabijeni baterii a pfipadné jejich Zivotnost?



Zavérem mohu konstatovat, Ze predloZena prace spliiuje poZadavky na préci tohoto typu a student
splnil zadani. Je tfeba poznamenat, Ze prdce je velice komplexni a obsahuje Uplny popis navrzeného
feseni. Vzhledem k faktlim uvedenym vyse, pfi Uspésné obhajobé a zodpovézenivsech dotazl navrhuji
znamku
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