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Nézev prace : Testovaci ploSina inercidlni navigace

Zadani- prace pomérné jasné deﬁrfuje feSené ukoly, kdy mél student vytvofit ploSinu, na
které ptijdou testovat moduly merc1alm navigace. Plogina by méla byt schopna definovanym
zplsobem provadét pohyby pro vybuzeni &idel. Plogina by méla byt schopna tyto pohyby
provadét autonomné na zéakladé deﬁnova.nych prubéhti.

Student pfi feSeni prace a navrhu testova01 plodiny musel prokazat znalosti z mnoha obori
studia 6d matematického modelovam programovam mikroprocesord, po aplikaci prostredki _
automatizace a regulace.

Student b&hem prace navrhl fizenou ploSinu s 6 stupni volnosti. Névrh nejprve ové&fil = °

v simulaénim 3D prostredi, poté ovenl na modelu ze stavebnice a nasledng podle dat z ngvrhu
‘ vyrobll vyslednou plosinu. Plosinu ovladanou 6 modelafskymi servopohony propoiil s Fidici
deskou postavenou na platforme Arduino a tu pak pfes sériovou linku s PC. Obsluznou
- aplikaci- prlprawl v Matlabovské nastavbe Simulink. ObsluZné aplikace prepoc1tava pohyby

) _plosmy na’ zasahy serv a posild pokyny do tidictho mikroprocesoru. Rizeni ploSiny podle

"predlozene prace je moZné ruéné pomoci gamepadu, nebo pomoci prvkii v apllkac1 anebo'je

mozné. nechat aplikaci provadét pohyby autonomné pomoci napocitanych trajektoru kde *.

L trajektorie j jsou generovéany pomoci matematickych funkci, které student také naprogramoval. .«

Névrh student ovéfil v priub&hu névrhu nejprve na simuiacich vysledny navrh byl ovéfen
pouze ve statickych polohdch po'rovnamm otekavanych poloh a skute¢nych _poloh,
z nedostatku pfistupu k vybaveni chyb1 ovéfeni v pohybu. :

Text préce je Zpracovz’m velice dobfe samoziejmé se nevyhne pér piekleptim & chybam
automatickych oprav jako jsou pak konstrukce sérovy port apod. Takovychto preklepii je tam
oviem velice malo a nijak nesniZuji kvalltu préce.

Pfipominky a dotazy:

1) Préce je napsana pomérné srozum1telné chybi mi tam oviem, alespon odekavané
vlastnosti ploiny, jako jsou maximalni rychlosti, naklony, pfipadné& zrychleni, stadil by
alespofi odhad na zakladg znaldstl rychlosti a vychylek serv.

2) Diéle bych se zeptal, jestli je néjak v modelu zohlednéna maximalni vychylka serva.

Préce je zpracovana dobfe a vzhled;em k naplnéni zadéni bych navrhl zndmku vyborné.
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