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Téma prace: Navigaéni subsystém kolejového robotického vozidla
Cil préce: Cilem préce byl navrh a realizace jednotky inercialni navigace, vhodné pro

mapovani pohybu kolejové robotické vozidla ve 2D prostoru. Ke konstrukénimu
fedeni inercialni naviga¢ni jednotky bude vyuzito modernich MEMS senzord.
Vyhodnocenim dat senzori bude stanovena aktualni rychlost a ujeta vzdalenost.
Cilem prace je i volba vhodného mikrokontroléru. Komunikace mikrokontroléru
s nadfazenym PC bude realizovana ptes USB rozhrani.

Slovni hodnoceni:

Naplnéni cilii prace:

Hlavni cile prace byly splnény. Byla navrZena a otestovana jednotka inercialni navigace. Pro zpracovani signali
z jednotlivych senzorii byl zvolen vyvojovy kit italského vyrobce "Arduino". jedna se o vyvojovy kit

s mikrokontrolérem ATmega328. Firmware mikrokontroléru umoziiuje zakladni komunikaci s jednotlivymi
senzory, vypocty pozadovanych udaji a komunikaci s nadfazenym osobnim pogitaem.

Logicka stavba a stylisticka iroveii prace:

Logicka stavba a stylisticka uroveri prace jsou na dobré Grovni.

VyuZiti zimé&ri, nAméti a navrhi v praxi:

Vysledky této prace jsou, po ur¢ité upravé, uplatnitelné v praxi.

Pripadné dalSi hodnoceni (pFipominky k praci):

Predkladané prace ukazuje na dobrou orientaci diplomanta v této oblasti feSené problematiky.

Otazky k obhajobé (max 2):
1. Jakid metoda numerické integrace je pouzita ve firmware mikrokontroléru?
2. Jak je FeSena moZnost programovani paméti mikrokontroléru vyvojového kitu

Arduino?
Doporuéeni prace k obhajobé: ano
Navrzeny klasifikaéni stuperi: velmi dobre
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