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Nazev prace: Koncepcni ndvrh laserového snimace vzdalenosti s webovou
kamerou pro detekci prekazek v draze robota

Cilem prace byl navrh laserového snimace vzdalenosti s webovou kamerou pro detekci
prekazek v draze robota. Snimac ma byt v budoucnu umistén na podvozku robota a umoznit
mu vyhnout se prekazkam.

Student se nejprve resersi rliznych metod, jak prekazku detekovat. Srovnaval vzajemné
ultrazvukové, optické metody detekce a radary.

V praktické casti se nejprve vénoval definici zakladnich parametr(, které by jeho
snima¢ mél mit. Dale jsou popsany zakladni komponenty snimace, jako laserova dioda a
kamera. Pro fizeni pohybu bylo pouZito servo a desky Arduino.

V konstrukéni ¢asti student samostatné navrhl cely snimac. Dily byly vytisténé na 3D
tiskarné. Student nasledné soucasti sestavil a otestoval.

Pro vyhodnoceni obrazu z kamery pouzil prostfedi Matlab, které vyhodnocuje obraz a
zaroven pres pfislusné knihovny posila prikazy do desky Arduino, kterd fidi pohyb serva.

V praci se student zabyva i kalibraci snimade a problematikou nelinearity méreni.
Z experimentl plyne, Ze chyba méreni vzdalenosti je mensi nez 5 %, coZ je pro detekci
prekazky dostatecné.

Na zadkladé poznatkl z experimentl student navrhl dalsi vylepSeny model, ktery podle
jeho nazoru odstranuje nékteré problémy modelu prvniho. Vzhledem k omezenému rozsahu
prace tento model €.2 uz nebyl realizovan.

Na praci ocefuji to, Ze ma prakticky vystup, ktery bude vyuzivan a dalSimi studenty
v budoucnu rozvijen.

Bakalarskou praci doporucuji k obhajobé a hodnotim stupném:
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