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Komplexné€jsi fidici algoritmy jsou v dnesSni dobé Casto navrhované na vyssi urovni abstrakce
s vyuzitim nastrojii (napriklad je MathWoks Simulink) pro graficky navrh toku a zpracovani
signali. Navrh kromé simulace umozZiuje i generovani kédu pro cilova zafizeni. Témi mohou byt
obecné€ji navrZené vestavné pocitace, které maji v dnesSni dobé Casto i vyssi vykon. Pfitom jejich
dostupnost je velmi dobra, stejné tak jako cena. Casto ale takovéto systémy a jejich softwarové
vybaveni neni primarné urCené a optimalizované pro zajiSténi kratkych dob odezvy. VySsi urovné
fizeni casto vyuZivaji komunikacnich sbérnic, ptes které fidi a nastavuji parametry vlastnim
vykonnym clentim a lokdlnim regulacnim smyckam. Z ddvodu ceny, dostupnosti a podpory
komunitou byla priimyslovym partnerem pro testovani a implementaci prediktivniho regulatoru
vybrand platforma jednodeskového pocitace Raspberry Pi doplnénd o modul pro pripojeni
ke sbérnici CAN.

Ukole prace studenta bylo otestovat dosaZitelnou rychlost reakce a presnost ¢asovani vybrané
platformy a vybrat pro tyto tcely vhodnou konfiguraci jadra pouZitého operacniho systému Linux
a nalézt problematické useky generovaného kédu a upravit mechanizmus generovani koédu tak,
aby nepresnost Casovani byla minimalni.

Student do projektu vstupoval s jiZ velmi rozsahlymi predchozimi znalostmi a zkuSenostmi
s vybranou platformou. Provedl analyzu rozsahlého systému pro generovani kdédu a porovnal feSeni
navrzené dfive na Katedfe Fidici techniky CVUT FEL s kédem generovanym podporou platformy
od firmy MathWorks. Identifikoval problematické wvyuZiti nékterych systémovych volani
a predvedl, Ze platformu lze nakonfigurovat a pouzivat pro casovani lokalnich aktivit s presnosti
lepSi neZ 300 mikrosekund, pokud je pouZita plné preemptivni verze jadra Linux. Naopak i
po mnoha experimentech a Upravach nebylo mozZné dosahnout se zarukou presného casovani
komunikace vyuZivajici sériové pripojeny modul PiCAN, pokud ma byt dodrZeny poZadavek na
latence v fadu jednotek milisekund.

Oproti zadani bylo provedeno i srovnani s alternativni platformou Xilinx Zynq s pfimo
integrovanym fadicem rozhranni CAN. Zde bylo prokazané, Ze vlastni subsystémy jadra Linux vétsi
latence v komunikaci na sbérnici CAN nezptisobuji.

V ramci prace bylo provedeno témér sto meéreni Casto trvajicich i hodiny. Student navrhl
konfiguraci a automatizaci tak, aby méfeni mohla probihat bez trvalého prihlaSeni a dozoru.
Vysledky jsou pak statisticky zpracované s vyuzitém skripta.

Student se do projektu zapojil aktivné. Vysledna prace bude dobrym voditkem i
pro posouzeni pripadného vybéru jiné, pro realné nasazeni vhodnéjsi platformy.

Praci doporucuji k obhajobé. Praci hodnotim klasifikacnim stupném vyborné (A).
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