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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani priimérné naroCné

Hodnoceni ndroCnosti zaddni zavérecCné prdce.

Cilam prace bylo vytvofit mobilniho robota s diferencialnim podvozkem. ObtiZnost prace spoCiva v kombinaci mechanického
zpracovani, elektrického zapojeni a vytvofeni softwarového vybaveni.

Splnéni zadani splnéno

Posud'te, zda pfedloZend zdvére€nd prdce splfiuje zaddni. V komentdfi pfipadné uvedte body zadadni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozSifena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i pficiny jednotlivych nedostatka.

Nova roboticka jednotka byla vytvofena a zadani tedy bylo splnéno.

Zvoleny postup FeSeni CasteCné vhodny

Posud'te, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reSent.

Autorka vychazela ze dvou pfedchozich verzi robotické jednotky. V praci ale chybéla analyza jinych mobilnich robotU (napf.
Turtlebot nebo Jackal UGV), diky které by se tfeba poved| navrh rozhrani, ktery by odpovidal konvenci v mobilni robotice.
Autorka uvadi, Ze cilem prace je vytvofit robota pfizplsobeného pro pozdéjSi implementaci automatického SW, s navrzenym
rozhranim to ale bude obtiZné.

Odborna uroven E - dostateCné
Posud'te uroveri odbornosti zdvéreCné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a dat
ziskanych z praxe.

Elektronika:

e Chybi schéma zapojeni.

®  Pfivybéru pojistek bylo napsano, Ze bude preferovana pojistka s vy$S§im jmenovitym proudem, nebylo vS8ak
zdGvodnéno prog. Pro ochranu Fidici jednotky byly zapojeny sériové dvé pojistky stejné hodnoty - zdGvodnéno
zvySenou spolehlivosti, nicméné u ostatnich (i drazSich) periferii byla pojistka jedna.

e Vkap.3.2.1 je uvedeno, Ze vyhodou odpojovaCe baterie oproti kolébkovému vypinaci je ochrana baterie pfed
vybitim. Oba zpUsoby odpojeni baterie ale maji stejny vliv na vybiti.

e Pro vypnuti periferii by bylo lepSi pfidat vypina€ nez pouZzivat pojistku.

Konstrukce:

e Chybi rozmérovy vykres navrZenych komponent. Mnoho textovych popist nelze pochopit ani zreplikovat bez
vykresu, napf. uchyceni pantl, uhnuté pliSky, pérovani narazniku.

® Pro spojovani profild v rohu byly vytiStény spojky. Nebylo zd{ivodnéno, pro¢ nepouZzit originalni spojky vyrobce,
které jsou konstrukéné pevnéjsi.

e Stisknuti stop-tlacitka zpUsobi chybovy stav Fidici jednotky a nemoZnost pokraCovat v pohybu ani po uvolnéni
tlaCitka bez restartu fidici jednotky. Z tohoto pohledu by bylo lepSi pomoci stop-tlaitka odpojovat i fidici jednotku a
restart po uvolnéni vyFeSit softwarové.

e Z0br. 3.17 se zda, Ze Arduino neni pevné pfipevnéno ke konstrukci, coZ mUiZe pfi pohybu zplsobovat problémy.
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Software:

e Popis fizeni motor( v fidici jednotce spoGiva v hrubém popisu zpétnovazebniho fizeni. O jaky typ zp&tnovazebniho
fizeni se jedna (P, PID, ...) a jaké parametry lze/je potfeba nastavit, se ale prace nezmifiuje.

e NavrzZeny kdd Arduina nebude reagovat na narazniky, pokud bude zahlcena sériova komunikace. Vzhledem k tomu,
Ze se jedna o bezpe€nostni prvek, by tato situace méla byt oSetfena.

e NavrZené rozhrani dovoluje ovladat robota pouze ve 4 diskrétnich stavech. Standardni zplsob ovlddani pomoci
dopfedné a Uhlové rychlosti implementovan nebyl. Rozhrani také do PC neposila Zadné informace o stavu robota
(napf. stav baterie, odometrie nebo stav narazniku).

e Grafické rozhrani zobrazuje, ktera klavesa byla stlaCena. Nezobrazuje ale, jaky pohyb robot vykonava - i pokud se
robot nebude pohybovat, rozhrani ukéZe, Ze se pohybuje.

DalSi komentafe:

e V popisu prace chybi experimenty a ovéfeni funkCnosti.

® Provzdélené pfipojeni k PC umisténém na robotovi byl vyuzit vlastni router. V praci bylo popsano jak zjistit IP
adresu, ale vzhledem k pfistupu k routeru by bylo vhodné&jSi nastavit statickou IP adresu.

e V pracije doporuCeno pouzivat konkrétni port USB kvUli pfifazovani stejného COM portu. PouZiti stejného portu ale
nezajisti stejny COM port ve Windows.

e Vndavodu je doporuCeno spoustét kod pres IDE, které ale slouZzi k vyvoji a pro spusténi jiZz neni zapotfebi.

e V préaci je uvedeno, Ze vypoCetni €as na PC je dUleZity, a proto je kladen dliraz na velkou RAM. Zde by mél byt
kladen dUraz spi§ na rychlost procesoru/grafické karty neZ na kapacitu RAM.

e Vkap.2.2.3 je zmin€no, Ze MD49 nabizi pokroCilé moznosti fizeni a umozni optimalizovat chovani robota. Tim pak
bude robot schopen dosdhnout vySSi pfesnosti, spolehlivosti a efektivity. V praci ale pokroCilé moZnosti Fizeni
nebyly vysvétleny a pfesnost/spolehlivost nebyla demonstrovéna.

e DUvodem pro vybér dané verze Arduina byl podle autorky pocet 10 pinl a velikost paméti pro aplikace. Tyto
vlastnosti ale nebyly potfeba - byly vyuzity 2 digitalni 10 porty a jednoducha aplikace.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace E - dostateCné
Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

e V abstraktu prace je zminéno, Ze bylo vytvoreno grafické rozhrani, které nahrazuje navod k Fizeni jednotky. Navod a
technickou dokumentaci nelze nahradit grafickym rozhranim.
e Autorka v textu popisuje, Ze se ji nepovedlo ocinovat konce kabell napoprvé, coZ do prace tohoto typu nepatfi.
e USB kabel je nazyvan napajecim, i kdyZz zajiStuje i komunikaci.
e V praci se nékolikrat zmifiuje, Ze je danou €ast nezbytné mit spravné, protozZe jinak robot nebude fungovat. To se
da ale fict o vSem, co je v praci popsano. Napfiklad:
o  Kap 3.3: Pfedpokladem pro funkCni RJ je sprdvné zapojeni elektronickych souCdstek.
o Kap. 4.1.2: Zde jiZ bylo nutné sprdvné zapojeni.
e U Obr. 4.3 je naznaCeno PWM, které ale neni vyuZito.
e V hlavni Gasti prace by se nemély objevovat kusy kédu. Pokud je to potfeba, je mozné pouzit pseudokdd.

Vybér zdrojti, korektnost citaci C - dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivdni studijnich materidl( k feSeni zdvéreCné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny pfevzaté prvky Fddné odliSeny od
vlastnich vysledk( a uvah, zda nedoSlo k poruSeni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu s citaénimi
zvyklostmi a normami.

Chybéla analyza existujicich mobilnich robot(. VétSina referenci jsou odkazy ha HW komponenty nebo SW knihovny.

| DalS$i komentare a hodnoceni
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Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledk( zdvéreéné prdce, napf. k urovni teoretickych vysledkU, nebo k drovni a
funkénosti technického nebo programového vytvofeného feSeni, publikaCnim vystuplm, experimentdlIni zru€nosti apod.

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zavéreCné prdce, které nejvice ovlivnily VaSe celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pied komisi.

Hlavnim cilem prace bylo vytvofeni robotické jednotky, ktera bude slouZit pro pozd&j8i méfeni. Konstruk&ni a elektronicka
Cast prace je ale nedostate€né popsana. Chybi zejména rozmé&rové vykresy a schémata zapojeni, takZe bude téZké na této
praci stavét. Softwarova ¢ast ma nizkou kvalitu, rozhrani je nedostateéné (chybéjici zpétna vazba, standardni ovladani) a
bezpelnostni narazniky nemusi fungovat. Pro pozd€jSi praci bude tuto &ast nutno kompletné pfepracovat. Grafické rozhrani
(které mélo dle autorky nahradit dokumentaci k ovladani) obsahuje jen informaci o stisknuté klavese, ale ne o stavu robota. V
praci nejsou zdokumentované Zadné experimenty.

PfedloZenou zavéreCnou praci hodnotim klasifikaGnim stupném E - dostateCné.

Dotazy:
- Shrrite prosim hlavni vylepSeni robota, kterého jste navrhla, oproti jeho pfedchozi verzi, a problémy, které Vas k této
zméneé vedly. Byly provedeny experimenty, které by ovéfily, zda novy navrh tyto problémy odstranil?
- Jak byla vybrana varianta pojistky pro ochranu pfevodniku?
- Umisténi senzoru na stfed bylo navrZeno pro zjednodu$eni implementace najiZdéni robota do konkrétniho mista.
PopiSte, v em bude spoCivat zjednoduSeni implementace.
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