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Cilem diplomové byl podrobny popis metod lokalizace pro mobilniho robota, navrh a
realizace zvolené¢ho konstrukéniho feSeni lokaliza¢ni jednotky.

V teoretické casti prace je diskutovan problém relativni lokalizace pomoci odometrie a
inercialniho ur¢ovani polohy. Mezi metody absolutni lokalizace patii triangulace a trilaterace
a to v 2D nebo 3D podob¢ — tyto metody jsou podrobné popsany a vysvétleny. V dalsi ¢asti
prace jsou uvedeny snimace pro lokalizaci — snimace natoceni (inkrementélni i absolutni),
gyroskop (mechanicky, opticky, piezoelektricky), akcelerometr (indukénostni, kapacitni,
tenzometricky, piezoelektricky), ultrazvukovy senzor vzdalenosti, optické senzory (IR senzor,
laserovy senzor), bezdratové komunika¢ni moduly s funkci méteni sily signalu. Pro realizaci
lokaliza¢niho systému robota byl zvolen bezdratovy komunika¢ni modul XBee RF. Nizkou
komunikacni rychlost téchto modeli vyvazi jejich nizkd cena a minimdlni energeticka
spotieba. V praci je popsana norma IEEE 802.15.4, sériova komunikace modulu, pracovni
mody, AT command mdd, API komunikace, vlastnosti XBee sité, zavislost sily signalu na
vzdalenosti, dvé desky pro Xbee moduly s RS-232 a USB rozhranim, XCTU aplikace, Serial
Port Monitor a AVR Studio.

V praktické ¢asti prace je vysvétlen diivod navrhu vlastni desky. Pro softwarové uzavieni
zpétné smycky pro urceni polohy modulu (vyslani informace o sile signalu) byl pouZzit
mikroprocesor ATmega8. Deska je rozdélend na dvé ¢asti — na zakladni desku a desku pro
XBee modul. Desky jsou fyzicky realizovany a je vytvofen firmware mikroprocesoru. Jsou
zméefeny smérové charakteristiky XBee modulil - modul s integrovanou anténou vykazuje
priblizn¢ kruhovou charakteristiku a je tedy pro pouziti k lokalizaci vhodné&j$i nezZ modul
s RPSMA anténou, ktery vykazuje mirnou smérovost. Dalsi méteni, které bylo provedeno je
metfeni zavislosti RSSI na vzdalenosti, dohledani neznamych parametri empirického
vypocetniho vztahu a jeho verifikace pro vzdéalenosti od 0 do 5 m. Na zaklad¢ informaci o
intenzité signalu je provadén odhad polohy numerickymi metodami MATLABu pro 3 az 10
referenCnich bodd. Jeden referenéni modul oslovi modul s nezndmou polohou, ten vraci
zpravu, kterou pfijmou vSechny referenéni moduly a uchovaji si informaci o RSSI. Tato
hodnota je vyctena pfikazem ATDB a je z ni vypoctena vzdalenost. Data jsou zpracovana
v MATLABu a jsou vykresleny polohy referenénich bodii a odhadované pozice. Jsou
provedena méteni pro riizné rozmisténé referencni body — kromé polohy referen¢nich bodu
jsou vykresleny odhady pozice, medidn a skute¢nd pozice robota. Z namétenych dat jsou
vypocteny a graficky zobrazeny chyby méfeni a jsou diskutovany vysledky.

Zjistovani polohy je v soucasné dobé velmi zadany a prakticky problém, ale také pomérné
narocny na pouZzity hardware i1 softwarové zpracovéani. Diplomant potvrdil dobrou znalost
technickych prostiedkli. Nastudoval moznosti lokalizace, vybral vhodné teSeni pro ulohu
urceni polohy mobilniho robota, navrhnul desky pro mikroprocesor a XBee modul, vytvofil



program procesoru a program pro zpracovani dat v MATLABu. Pomoci experimentl ovéfil
spravnost navrhnutého feseni a urcil presnost lokalizace.

Clenéni prace je logické a prace prakticky neobsahuje chyby - vyjimkou jsou:

Str. 48 - MATLAB neni od spole¢nosti Humusoft, ale MathWorks
Str. 49 — datovy typ se piSe s y

Po grafické strance je prace zpracovana vyborné. Pii obhajobé by mél diplomant zodpovédét
nasledujici otazky:

1. Proc¢ byl pro odhad polohy pouzit median a ne napiiklad pramér?
2. Z jakého divodu byla pouzita funkce MATLABuU fininunc a ne fminsearch?

Diplomant splnil veskeré body zadani prace. Prace splituje pozadavky kladené na préci tohoto
typu, doporucuji ji k obhajobé a hodnotim stupném vyborné.
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