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Cilem prace byl navrh a realizace navigacni jednotky robotického vozidla, s vyuZitim zvoleného typu
jednocipového mikropocitacde. Soucasti rfeSeni diplomové prace byla i tvorba kompletni vyrobni
dokumentace navrzeného fesSeni, véetné zpracovani 3D modelu vytvoreném ve vybraném CAD
software a uzivatelsky manual realizované konstrukce.

Rozsah predkladané préce je cca 70 stran textu s pfilozenym CD, které obsahuje text diplomové prace
ve formdtu ,pdf”, zdrojové kédy aktudlniho firmware mikropocditace a 3D model testovaciho
robotického vozidla.

Text prace je rozdélen, mimo zavéru, celkem do tfi kapitol.

Prvni kapitolu lze oznacit za teoretickou ¢ast prace. Kapitola obsahuje resersi zadaného tématu,
s odkazem na znam3, vybrana konstrukéni feseni robotickych vozidel (robotickych sekacek travniho
porostu), jejich stru¢nou charakteristiku, technickou specifikaci a cilové vyufziti. Je zde uveden popis
systému urcovani polohy, pouzivany u komeréné vyrabénych zafizeni. Kapitola zahrnuje i struény popis
komeréné vyrabénych robotickych sekacek, véetné jejich technickych parametra.

Druhou kapitolu Ize oznacit za praktickou ¢ast prace. Kapitola obsahuje popis vybranych typl
komponent zvolenych pro realizaci nejen vlastni konstrukce navigacni jednotky, ale i testovaciho
robotického vozidla. Pro realizaci navigacni a fidici jednotky byly vybrany jednocipové mikropocitace
vyvojovych kith ,Arduino” s mikropocitaci ATmega 328P. K pinlm vyvojovych kitd jsou pfipojeny
senzory robota, modulu identifikace polohy DWM1000, ultrazvukového ddlkoméru, akcelerometru
s gyroskopem a kontaktnich snimacl bezpecnostnich obvodl robota. K pohybu robotického vozidla
diplomant pouzil krokové motory, ovladané komercné vyrabénymi elektronickymi moduly. K uréeni
polohy robotického vozidla diplomant pouzil metodu trilaterace.

Shrnuti vysledk( v kapitole ¢. 3, dosaZenych pfi navrhu, realizaci a testovani konstrukce navigacni
jednotky robota, spolecné s realizaci testovaciho robotického vozidla ukazuje, Ze experimenty tykajici
se testovani realizované konstrukce diplomantem byly provedeny v dostate¢ném rozsahu.

Ke zvolenému postupu navrhu konstrukce a jeji realizaci nemdm Zadné podstatné pripominky.
Drobnou pfipominku bych mél pouze k ponékud stru¢nému shrnuti vysledkd testovani realizované
konstrukce a k ponékud stru¢nému konstrukénimu manualu, kdy Ize konstrukci robota nalézt pouze na
pfilozeném datovém CD nosici. Bylo by vhodné, vzhledem k typu prdce, zvolit prezentaci realizované
konstrukce ve formé obvyklé technické dokumentace, tedy ve formé konstrukénich vykres a



uvedenim montaznich navodd a postupl ,oZivovani“ konstrukce, s moznym feSenim vzniklych
probléma.

Logickou stavbu a stylistickou Uroven prace Ize prohlasit za dobrou. V textu DP je minimum preklept a
formalnich chyb.

Seznam poufZitych literarnich zdrojl je uveden v dostatecném poctu a diplomant tyto zdroje radné
v textu DP cituje.

Kontrola plvodnosti prace probéhla v automatickém reZzimu po vloZeni souborl DP do IS STAG.
Predkladany text DP vykazuje shodu do hodnoty mensi nez 5%, proto lze text DP povaZovat za pUvodni.

Diplomant by mohl pri obhajobé zodpovédét ndsledujici otdzky:

1. Jakym zplsobem jsou voleny soufadnice umisténi radiomajakud v pracovnim prostoru robota, jsou
tyto soufadnice, vzhledem k planovanému pohybu robota, néjak optimalizovany?

2. Jakym zplsobem je fesen vypodet soufadnic planovaného pohybu robota a jak Ize tyto informace
uloZit do jeho paméti?

Zavérem lze konstatovat, ze diplomant vSechny body zadani DP Uspésné splnil. Tim prokazal schopnost
samostatné resit zadané cile DP a prace splfiuje vSsechny pozadavky kladené na tento typ zavérecnych
praci. PfedloZenou diplomovou praci doporucuji k obhajobé a hodnotim stupném
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