Posudek vedouciho diplomové prace

Nazev prace: Konstrukce a Fizeni nestabilniho podvozku mobilniho robotu
Studijni obor: 3902T046 Rizeni procesi
Autor prace: Bc. Tomas Kadlec

Rozsah ptredkladané prace je cca 70 stran textu s ptilozenym CD, které obsahuje vlastni
text diplomové prace, videoukdzky regulacniho pochodu stabilizace podvozku robotu ve
vzptimené poloze a kompenzace poruchy pilisobici smérem k destabilizaci vzpiimené
polohy téla mobilniho robotu. Déle jsou na pfilozeném CD ulozeny pouzité zdrojové
soubory pro vyvojové prostfedi mikropocitace vyvojového kitu ,,arduino uno®.

Hlavnim cilem diplomové prace byl navrh, realizace a fizeni nestabilniho podvozku
mobilniho robotu. Cilem fizeni podvozku robotu byla stabilizace polohy téla robotu ve
vzpiimené poloze a eliminace poruch vedoucich k destabilizaci této polohy. Naslednym
ukolem bylo umoznéni pohybu podvozku robotu po ptislusné, predem zvolené trajektorii.

Od diplomanta bylo pozadovano prokazani velmi dobrych znalosti z oblasti navrhu
elektronickych a mechanickych konstrukei, spolecné s prokdzanim patficné dovednosti
tvorby software pro pouzity jedno¢ipovy mikropocitac.

Diplomant byl nucen pro splnéni cilli zadani DP vykonat zna¢ny objem prace. Od
reSerSe zadaného tématu, pies ndvrh vlastniho vhodného konstrukéniho feSeni zadaného
ukolu, az po jeho praktickou realizaci. Pro ispéSny navrh a realizaci zadaného tkolu musel
nastudovat znacné mnozstvi literatury, o ¢emz svéd¢i uvedeny seznam pouzité literatury
v zavéru textu DP.

Diplomant prokdzal spravnost svého fteSeni zkuSebnim, testovacim, provozem
realizovan¢ho zafizeni, kdy otestoval jak spravnost navrhu jednotlivych funkcnich bloki
systému, tak i funkci kompletniho konstrukéniho feSeni jako celku, v€etné realizované¢ho
software pouzitého jednoc¢ipového mikropocitace.

Text diplomové prace svym zpracovanim postupné feSi vSechny zadané cile DP.
Diplomovéa prace ma dobrou formalni a jazykovou troven, vcetné pirehledné grafické
upravy. Text diplomové prace je napsan prehledné a je Clenén do jednotlivych kapitol,
jejichz obsah na sebe logicky navazuje. V praci jsem nalezl nékolik chyb, tykajicich se
pfedevsim pouzité nespravné terminologie a nevhodné slovni obraty. Naptiklad na str. 23
pouziva autor slovni obrat ,,geometrické znalosti®, obrazek 1.9 popisuje jako ,,Schéma
jednoduchého uzavieného regula¢niho obvodu®. V textu je mozné takovychto nepiesnych,
nebo spiSe nevhodnych, slovnich obratli a popiskii nalézt cela fada. Také popis funkce
jednotlivych elektronickych obvodii by mohl byt vice ptesny a podrobnéjsi (piikladem
muze byt popis funkce ultrazvukového dalkoméru a H mastku). Tyto skutecnosti vSak
zasadné nesnizuji kvalitu predkladané diplomové prace.

Vzhledem k tématu feSené¢ problematiky a podle mého ndzoru, struénému popisu
klicovych c¢innosti pro ziskani informaci o regulovaném systému, bych mél na diplomanta
nasledujici dotazy:

e Jakym zplsobem jste provedl identifikaci potfebnych parametrii systému pro
vypocet konstant regulatoru.



e Jakym zpusobem byste realizoval méfeni rychlosti otaceni kol podvozku
mobilniho robotu, a jakym zplisobem byste tuto informaci mohl vyuzit?

Zavérem lze fici, ze zpracovanim diplomové prace diplomant prokdzal schopnost
uspésné samostatné tesit zadany ukol. Neékteré Casti diplomové prace by bylo vhodné,
podrobnéji (i pfesnéji) popsat a umoznit tak jeji budouci, snadnéjsi, vyuziti.

Ptedlozenou praci doporucuji k obhajobé a navrhuji ohodnotit zndmkou velmi dobfe.
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