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SpInéni cili prace

Cilem prace je vytvoreni mobilniho robota, ktery by mél vykonavat posloupnost zasilanych prikaz

s informaci o poZzadované transla¢ni a thlové rychlosti a dobé pohybu. Jednoduchy robot byl sestrojen, jeho
fidici jednotka piijima posloupnost pohybovych prikazt po sériovém portu. Na rozdil od cild formulovanych
v zadani prace robot neni schopen zataceni pii pohybu obou kol, ale pouze pii zastaveni jednoho kola, jelikoz
pfi jizdé do zatacky udajné dochazelo k prokluzu. Na druhé strané, robot nenastavuje rychlosti skokové, ale
pro piimocary pohyb vyuziva spojité fizeni rychlosti metodou rychlostniho profilu.

Uplnost a komplexnost FeSeni, vlastni piinos, niro¢nost tématu

Naro¢nost zadani odpovida standardu bakalatské prace. Implementaci ota¢eni pouze pii zastaveni jednoho
kola bohuzel doslo k vyraznému omezeni moznosti pohybu. Robot bézné zpracovava frontu zaslanych
prikazu, ale byly feseny i situace, kdy vykonavani aktualniho ptikazu ma byt pferuseno novym piikazem.
Vytvoreny program v Arduino IDE, ktery vyuziva principu kone¢ného automatu, je bohuzel velmi
nepichledny a vzhledem k feSenému problému se zda byt neimérné rozsahly.

Logicka stavba prace

Logicka stavba prace je v pfevazné mire poradku. Kapitoly 1-5 prace popisuji vybrané zakladni souvislosti

z oblasti mobilni robotiky. Kap.6, popisujici praktickou ¢ast prace, je rozdélena na nékolik podkapitol - navrh
mechanické konstrukce, vyuzité HW komponenty, elektrické zapojeni, ovladani robota, programové feseni a
struktura fidiciho systému. Kap. 6.1.4 Vyvojové prostiedi Arduino IDE je ponékud nelogicky umisténa do
Casti popisujici vyuzity hardware.

Uroveii zpracovini refer$e, vysledkii a diskuse

Teoreticka ¢ast prace, soustiedéna v kap. 1-5, je v rozsahu odpovidajicim zadani. V praktické ¢asti je pomérné
dobi'e popsana mechanicka konstrukce a hardwarové zapojeni, ale kap. 6.2.2 Struktura fidiciho systému je
velmi nepiehlednd. Experimenty popsané v kap. 6.3 bohuZzel nejsou dostatecné dolozené - video v ptiloze by
m¢élo ukazovat vykonani 6 prikazli véetné rotace, ale robot se pohybuje jen dopfedu a dozadu.

Formalni zpracovani, typograficka a jazykova urovei

Jazykova uroven prace a kvalita ilustraci je dostateéna. Ukazky kodu v kap. 6.1.3. a 6.2.2. nemaji stejny
format a neni jednotné odsazeni kodu na str. 49.

Prace s literarnimi zdroji, uplnost a spravnost citaci

Pocet referenci je dostatecny, zdroje jsou spravné odkazovany.

Dalsi hodnoceni a pripominky k praci, aktualnost tématu, vyuZitelnost v praxi

Vysledky a ziskané zkusenosti jsou vyuzitelné v praxi.

Vyjadi‘eni k vysledku kontroly plivodnosti prace

Nejvyssi mira podobnosti vyhodnocena v IS STAG je 6%. Praci proto nepovazuji za plagiat.

Otazky k obhajobé (max 2):
1. K ¢emu presné slouzi v zapojeni na obr. 6.11 posuvny registr 74HCTS595N ?
2. K cemu je v deklaraci bitového pole na str. 49 pouzito klicové slovo volatile ?

Doporuceni prace k obhajobé: ano

NavrZeny klasifikacni stupeii: D
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