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Obsah prace

Cilem prace bylo navrhnout strukturu a funkce inteligentniho modulu pro fizeni vozidla a zvolenou
&ast navrzeného Fidiciho systému implementovat a komplexné otestovat. Lze konstatovat, Ze cile
zadani byly spinény. V praci byl implementovan a otestovan zplsob planovani tras a navigace
robotickych vozidel. Vlastnosti vytvofeného subsystému byly ovéfeny stimulaénim softwarovym
vybavenim. Nad rdmec zadani byla také navriena lokalizace vozidla s vyuZitim knihovny MRPT
a nasledné propojeni této knihovny s platformou KIMBO. Svym rozsahem préce splfiuje poZzadavky
kladené na diplomovou praci. Obsahuje 65 stran textu, a 15 stran pfiloh a ddle odkazy na literaturu.
V praci lze nalézt véechny informace potfebné k pochopeni dané problematiky.

Kvalita feSeni a dosazenych vysledku

Navrzenda aplikace je plné funkéni, kapitoly zabyvajici se navrhem a realizaci zadanych metod jsou
veelku srozumitelné, prezentace vysledk( je opét pfehledna a srozumitelnd, zdrojové kédy aplikace
jsou vhodné komentovany. Pfilozené CD obsahuje text diplomové prace, pouzitou literatury,
software platformy KIMBO adresar zdrojové kddy aplikace. Bohuzel na CD chybi soubor README, ve
kterém by bylo podrobné&ji vysvétleno, co ktery adresaf pomérné rozséhlé podadresarové struktury
obsahuje. Tento popis je viak obsaZzen v pfiloze C diplomové prace.

Formalni droven

Po formalni strance splfiuje prace viechny ndleZitosti, po grafické strdnce ma prdce velice dobrou
Uroven, pocet preklepl a gramatickych chyb je vzhledem k rozsahu prace akceptovatelny. BohuZel
¢lenéni prace neni dle mého ndazoru pfilis logické. V Gvodni ¢asti prace bych ocekdval blokové schéma
(nebo UML) celého systému, aby si étenaf dokazal predstavit systém jako celek a udélal si celkovou
piedstavu o tom, jakd jeho &ast byla v diplomové préci realizovana. Dale by stdlo za zvdzeni, zda by
nebylo vhodné nékteré &asti kapitoly Realizace (napf. ¢ast 4.2.1, 4.2.2 a &ast 4.2.3) pFesunout do
teoretické &asti. PFilohy obsahujici uZivatelskou pfiru¢ku realizovanych ¢asti systému, seznam
testovanych map a popis adresafové struktury CD jsou jiz vcelku prehledné a srozumiteiné.

Prace s literaturou

Citované zdroje (cetkem 29 publikaci) povazuji za relevantni pro feseni diplomové prace.
Splnéni zadani

Zadani prace bylo splnéno bez vyhrad, je zfejmé Ze student se v feSené problematice velice dobfe
orientuje a je schopen v této oblasti fesit i pomérné sloZité problémy.

Dotazy k praci

1. Jak vypadd blokové schéma celého systému a které jeho ¢asti jste ve své praci realizoval?
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Na str. 14 ve druhém odstavci uvédite, Ze: "Vysledna rychlost (resp. sila) motor( je uddna
rychlosti pulzi dané modulace." Opravdu to plati u PWM modulace, kterou pouzivate?
Vysvétlete.

Na str. 14, 3. odstavec uvadite, Ze: "K regulaci po dané trase predpokladdame znalost
lokalizace vozidla. " K regulaci ¢eho tuto lokalizaci potfebujete? Vysvétlete.

V kapitole 3 popisujete lokalizaci a metody, které se pro lokalizaci pouZivaji. Z textu ale
neni zfejmé, co je pojmem lokalizace minéno, jakym zplUsobem se zminénd lokalizace
provadi a co je pro ni potfeba za doplrikova zafizeni. Vysvétlete.

Jak bude robot reagovat v pfipadé, Ze se na jiz naplanované cesté objevi prekazka, kterd
nebyla v ¢ase planovani uvazovana?

Jak jiz bylo feceno, diplomant spinil zadani diplomové préce v plném rozsahu a prokdzal, ze je
schopen samostatné inzenyrské prace. Praci doporucuji k obhajobé a i pres uvedené pfipominky
navrhuji praci klasifikovat zndmkou

"vyborné "

V Plzni 11.9. 2013 Ing. Pavel Mautner, Ph.D.
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