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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:

Bakalarska prace se vénuje navrhu fidiciho systému pro autonomni RC automobil. Nejprve je popsan
kinematicky model automobilu, ktery je doplnén o dynamicky model zahrnujici vliv pneumatik na jizdu.
Poté je popsan tidici algoritmus, ktery se sklada ze dvou Casti.

Prvni ¢asti je algoritmus pro planovani referencni trajektorie automobilu.

Referencni trajektorie je planovana tak, aby maximalizovala ujetou vzdalenost vzhledem ke stfedové cate s
ohledem na to, aby nevedla mimo trat. Pro zjednodusSeni je trat’ planovana na postupném horizontu s
konstantnim zrychlenim a thlem zataceni.

Druhou ¢ast tidiciho algoritmu je prediktivni regulator, ktery ma za ukol tidit automobil podle referenéni
trajektorie. Regulator predikuje chovani automobilu na zéklad¢ linearizovaného kinematického modelu.

Funk¢nost fidiciho algoritmu je otestovana v simulaci na vygenerovanych tratich, jez spliiuji omezeni,
kterd zarucuji prijezdnost trati. Parametry automobilu jsou nastaveny podle hypotetického zavodniho
vozu, nicméné maximalni rychlost je omezena na 45km/h. Model pro planovani, sledovani, ale i simulaci
chovani automobilu je postaven pouze na kinematickém modelu a nezahrnuje tak vliv pneumatik na
automobil. Prakticka Cast prace je implementovdna pomoci programovaciho jazyka Python. V rdmci prace
byl vytvofen program, kde lze vygenerovat trat’, ale i provést samotné simulace a vizualizovat rychlostni
profil simulovaného automobilu.

V experimentalni ¢asti je diskutovan vliv délky horizontu planovani referencni trajektorie. Horizont
prediktivniho reguldtoru je nastaven podle délky reference. Autor testuje né€kolik variant délky horizontu a
zjistuje, ze pii delSim horizontu automobil provadi otdCeni a nebo dochazi k jeho vyjeti mimo trat. Pii
kratkém dvoukrokovém horizontu automobil jede po trati po zrychleni z 0 km/h celou dobu plnou rychlosti
(tedy 45 km/h) a sleduje ptimo stfedovou ¢aru. Proto je otestovdna varianta, kdy je délka horizontu volena
v zavislosti na rychlosti az na 13 krokl. Tato uprava ma za vysledek kratsi trasu automobilu, ale v jejim
prubéhu dochazi ke zpomalovani, takze je stdle pomalejsi nez prijezd po stiedové care. Autor diskutuje
moznost navySeni omezeni pro maximalni rychlost automobilu, ale tvrdi, Ze vlivem doby vypoctu akéniho
zéasahu by se vozidlo neudrzelo na trati.



I ptes problémy s planovanim trajektorie prace splnila vSechny body zadéni.

Dotazy

1. Zkousel jste pro feSeni kvadratického programu v ramci prediktivniho fizeni 1 jiny solver nez
ECOS?

2. ZkouSel jste konfiguraci, kdy referencni trajektorie je hledana pro nékolikandsobné delsi
horizont nez ma prediktivni regulator a zaroven je planovéani provadéno s niz$i periodou nez
sledovani?

3. Uvazoval jste o navadzani referencni trajektorie na stfedovou c¢aru nebo navazat nékolik
trajektorii na sebe?

Splnéni bodti zadani
uplné

Doporuceni k obhajobé
ANO

Hodnoceni: 2 - Velmi dobfe
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