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Cilem prace bylo navrhnout, sestavit a naprogramovat model malého autonomniho robotického vozidla.

Student se v praci nejprve vénuje existujicim feSenim, napr. iRobot Create 3, Nvidia JetBot Al apod.
V ramci jeho prace vznikl navrh modularni platformy robota. Platforma se sklada z plexisklovych desek,
které jsou spojované kovovymi distan¢nimi sloupky. Desky platformy jsou vsSechny stejné, coz
zjednodusuje vyrobu. Dalsi dily jsou 3D tisténé.

Na podvozek jsou instalovany senzory. Byly vybrany kamery, 3D Lidar, ¢arovy Lidar a hloubkova kamera.
Pro fizeni pouZil student nejprve desku Raspberry Pi, ta byla nasledné nahrazena deskou Nvidia Jetson.

V préci student podrobné resi vybér a vlastnosti komponentl. Jsou popsané jejich vlastnosti dileZité pro
autonomni navigaci a také z hlediska pfipojeni.

Platforma je pohanéna stejnosmérnymi motory s integrovanou prevodovkou, napajenych H mustkem.

V préci je podrobné uvedeno jak platforma vypada, vlastnosti snimacl a jejich zapojeni. PGvodni myslenka
byla vytvaret programy v jazyce Python, zhruba v poloviné prace ale student preSel na Robot operating
systém (ROS).

V préci se student podrobné vénuje popisu jednotlivych funkci, které vytvarel. Pro navigaci byly vyuzZity
hotové funkce ROS, napt. tvorba mapy apod.

Student podrobné dokumentuje tvorbu mapy a lokalizaci robota v neznamém prostfedi. Vse je
dokumentovdano a vysvétleno.

V préci je podrobné vie dokumentovano a vysledky prezentované. Prace je ¢lenéna logicky.

Béhem prace student velice pravidelné chodil ukazovat vysledky, prlbézné ukazoval vysledky a
konzultoval.

Praci doporucuji k obhajobé a hodnotim stupném A —vyborné.
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