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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani mimofadné narocné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Cielom predkladanej Diplomovej prace bolo vySetrenie moznosti a realizacia navrhu zmensenej platformy (Scaled Down
Platform) vozidla pre jej dalSie vyuZitie pre ndvrh, testovanie a validaciu pokrocilych algoritmov riadenia dynamiky vozidiel.
Zmensena platforma vozidla bola postavena na zaklade RC modelu a prisp6sobena potrebam vyvojara. Pri navrhu modelu
bolo potrebné zohladnit moZnosti snimania potrebnych kinematickych a dynamickych parametrov vozidla tak, aby

v dostatoénej kvalite mohli byt pouzité pre navrh riadiaceho systému vozidla priamo z programovacieho prostredia
MATLAB/Simulink. Za tymto u¢lom bolo navrhnuté a vhodne zvolené hardvérové vybavenie, ako aj programovacie
rozhranie pre riadiacu jednotku MCU ST32. Diplomova praca pozostdva jednak z navrhu hardvérovej platformy vratane
senzorického systému, ako aj ndvrhu jednotlivych kniznic pre programovanie zvoleného riadiaceho systému. Z vyssie
uvedeného je moZné konstatovat, Ze sa jedna o rozsiahlu a ¢asovo naro¢nu précu.

Spinéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Predkladana praca spifia jednotlivé body zadania v plnom rozsahu.

Zvoleny postup FeSeni vynikajici

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Diplomant pri rieseni Diplomovej prace postupoval analogicky ku bodom zadania a vyslednd prdca ddva Citatelovi uceleny
prehlad o danej problematike.

V prvej Casti prace bol opisany ndvrh platformy vozidla spolu s volbou jednotlivych komponentov pohonu a riadenia
smeru.

V dalSej Casti boli analyzované moZnosti snimania kinematickych a dynamickych veli¢in zmensenej platformy. Diplomant
porovnaval jednak jednotlivé mozZnosti merania momentu elektromotorov, taktiez aj moznosti snimania rychlosti vozidla a
inercidlnych veli¢in konvenéne dostupnymi metdédami.

V Stvrtej kapitole diplomant navrhuje hardvérovu ¢ast riadiaceho systému, kde taktiez preukazuje schopnost
samostatného navrhu hardvérovych prvkov. Pre programovacie ucely v tomto pripade bola zvolena programovacia doska
Mezzanine B-F446 s Microcontrollerom STM32F446.

V piate] kapitole je opisany navrh softvérového prostredia pre programovanie vyssie uvedeného hardvéru. Pri navrhu
modernych riadiacich systémov sa v dnesnej dobe velmi ¢asto vyuziva prostredie MATLAB/Simulink, ktoré umoznuje velmi
rychly a efektivny ndvrh riadiaceho softvéru a jeho Real-time verifikaciu. Pre tieto Ucely musel diplomant vytvorit vlastné
kniZnice z dévodu nepostacujlicej kompatibility zvoleného mikroprocesora s prostredim Simulink.

V poslednej kapitole prace diplomant vykonal verifikaciu celého systému, kde za ur¢enych podmienok boli snimané data zo
senzorického systému a pomocou bezdrotového modulu posielané a neskor spracované do PC.

Odborna uroven B - velmi dobie
Posudte troveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.
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Odborna droven diplomovej prace je na velmi dobrej Urovni. Diplomant preukazuje velmi dobré znalosti v oblasti
riadiacich systémov, ndvrhu vlastnej PCB dosky ako aj znalosti programovacieho jazyka C.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C - dobie

Posudte sprdavnost pouZivani formdlnich zapisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prdca je ¢lenena do jednotlivych kapitol podla bodov zadania. Praca je pisana v Anglickom jazyku, o povazujem za
povazujem za pozitivum. Niektoré Casti vSak obsahuju gramatické chyby v samotnom nazve kapitoly (2.2.3 Bateries), ¢o
vSak neznizuje odbornu Uroven prace. V niektorych castiach boli nespravne uvedené jednotky (kapitola 3.3 —Sum
akcelerometru uvedeny v m.s-1 ) pripadne nekonzistentné oznacenie jednotiek (rev.s-1, pripadne rotations.s-1). Zo
Stylistického hladiska by som dalej vytkol ¢asté pouzivanie prvej osoby jednotného Cisla.

Vybér zdrojh, korektnost citaci B - velmi dobie

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskdavdni a vyuZivani studijnich materidl( k feSeni zdvérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od viastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Diplomant pouzil rozsiahly zdroj citacii vratane technickej aj odbornej literatury.

Dalsi komentare a hodnoceni
Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdavérecné prdce, napf. k urovni teoretickych vysledki, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupum, experimentdlini zrucnosti apod.

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Zdverecnd prdca ddva vo vysledku uceleny prehlad pfi rieSeni danej problematiky. Z méjho pohladu islo o velice
rozsiahlu prdcu, ktord zahrria riesenie réznych technickych problémov.

Prdca sa viac zameriava na praktické rieSenie ako teoreticky rozbor, ¢oZ sa preukdzalo v analytickej Casti prdce.
Na zdver treba zhodnotit, Ze navrhnutd platforma méZe byt dalej vyuZivand pre dalSie Studijné ucely a vyucbu
pokrocilych riadiacich systémov.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfe.

Otazky ku obhajobe:

1. V kapitole 2.2.5. uvadzate, Ze maximalna rychlost trakéného systému je vypoéitana na zaklade rovnice
(2.1), v tomto pripade boli zanedbané pasivne odpory posobiace na vozidlo a pohonny systém. Jako by
vyzeral vypoéet potrebného momentu/vykonu pre dosiahnutie poZzadovanej maximalnej rychlosti
vozidla? Na zdklade éoho sa uréuje maximalna rychlost vozidla?

2. V praci nebolo uvedené, kde bol umiestneny Inercialny senzor zrychlenia. V pripade, Ze sa senzor
nenachadza v tazisku, jako by ste vypoditali korekciu pozdizneho a prie¢neho zrychlenia?
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