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Nazev prace: Konstrukce robota zaloZzeného na platformé Arduino

Bakalarska prace se zabyva vyuZitim jednocipového pocitace Arduino pro konstrukci robotického
vozitka. Podle zadani se mél autor nejprve sezndmit s vyvojovou platformou Arduino a poté mél
navrhnout robota postaveného na této platformé. Nasledné mél autor analyzovat dostupné moznosti
bezdratové komunikace s robotem. Poté méla byt implementovana knihovna funkci pro vzdalené
fizeni robota. V zavéru prace mély byt zvazeny moznosti vyuziti robota pri vyuce zakladi
programovani.

PredloZena prace se sklada z péti kapitol, které odpovidaji jednotlivym bodiim zadani. V tvodni
kapitole autor predstavuje nejprve vyvojovou platformu Arduino a poté platformu Raspberry Pi. Ve
druhé kapitole autor podrobnéji popisuje navrh svého robota zaloZeného na platformé Arduino.
Nejprve jsou diskutovany moZné typy pohonu robotického vozitka, poté jsou diskutovany
jednotlivé komponenty robota, které autor rozdélit na vstupni periferie, vystupni periferie a ostatni.
Dale je predstaven model zapojeni vSech komponent a 3D model podvozku robota. Autor navrhuje
pro robota autonomni reZim sledovani ¢ary a reZim dalkového ovladani pres Bluetooth. Kapitola je
uzaviena popisem dalkového ovladace robota. Ve treti kapitole autor analyzuje dostupné
technologie pro bezdratovou komunikaci. Nejvice pozornosti je vénovano technologiim Bluetooth a
WiFi, ale jsou také zminény standardy Zigbee, LoRa a Sigfox. Autor kapitolu uzavira popisem
implementace vzdalené komunikace s robotem zaloZené na Bluetooth a WiFi. Ve Ctvrté kapitole
autor popisuje navrh a implementaci nastroji pro vzdalené fizeni robota. Autor implementoval pro
tento ucel dokonce tii aplikace: desktopovou, mobilni a webovou. Webové aplikaci je pak vénovana
posledni kapitola prace. Tato aplikace slouZi kromé Fizeni robota také pro pristup ke kamere robota
a umoZziuje uZivatelim pomoci technologie tahni a pust’ (drag & drop) programovat chovani robota.

Prace je doplnéna o pétici priloh. Prvni z nich obsahuje schémata zapojeni komponent. Ve druhé
jsou obrazky robota, ve treti obrazky dalkového ovladace, ve Ctvrté potom seznam pouZitych
zkratek a konecné v posledni obsah priloZeného CD.

Autor na své bakalérské praci pracoval samostatné v pribéhu celého akademického roku. Autor se
seznamil s vyvojovou platformou Arduino a programovanim aplikaci pro tuto platformu. Poté
navrhl a sestavil robota zaloZeného na této platformé, konkrétné na modelu Arduino Mega 2560 ve
tfeti revizi. Arduino slouZi pro pfijem dat ze vstupnich periferii, bezdratovou komunikaci a zasilani
dat na vystupni periferie. Ty jsou reprezentované zejména rozSitujici deskou pro fizeni ctvefice
stejnosmérnych motorii pohanéjicich osmismérna kolecka Mecano. Mezi vstupni periferie patii
zejména magnetometr, ktery je pouZit pro detekci natoCeni robota, ultrazvukovy méfic vzdalenosti a
infracerveny detektor prekazek. Pro bezdratovou komunikaci slouzi Bluetooth modul, radiovy
modul a infraerveny ptijimac. Robot je navic doplnén o pocita¢ Raspberry Pi, ktery slouzi pro
zpristupnéni dat z kamery, dale na ném bézi webovy server a konecné zajiStuje také bezdratové
pripojeni zaloZené na technologii WiFi.

Autorem implementovany robot umoZiiuje autonomni reZim, ve kterém sleduje ¢aru. Ve druhém
reZimu je moZné robota vzdalené Fidit. Pro fizeni autor implementoval desktopovou, mobilni a
webovou aplikaci. Autor se pfi implementaci téchto aplikaci sezndmil s frameworkem Qt a
webovymi technologiemi. Webova aplikace navic zpristupiiuje také data z kamery robota a
umoziiuje pomoci tazeni mysi sestavovat program robota. UZivatel si vybira z jednotlivych povelt
jako je jed vpred, otoC nebo zastav a také z konstrukci pro opakovani a podminky. Po vytvoreni
seznamu ukold je seznam preveden na posloupnost povelti, které jsou robotovi odeslany. Tato
funkcionalita miiZe zajimavym zplisobem oZzivit vyuku zaklad programovani.



Implementovany robot je dostatecné flexibilni na to, aby jej bylo moZné pouZit pro implementaci
pokrocilejsich algoritmt jako je rozpoznavani objektti v prostfedi nebo pro lokalizaci robota, coZ by
mohlo byt naplni budouciho vyzkumného tkolu.

Text prace je psan srozumitelné, obsahuje pouze minimélni mnoZstvi preklepti. Autor text hojné
dopliiuje UML diagramy (diagram tiid, diagram aktivit). Autor v textu disledné cituje veskeré
pouZité zdroje, seznam literatury obsahuje 68 poloZek. Jedinou vytku mam k faktu, Ze polozky
literatury nejsou spravné naformdatovany (vSe je kurzivou) Konstatuji, Ze autor zadani zcela
splnil, navrhuji tedy praci prijmout k obhajobé se znamkou vyborné A.
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