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Naroc¢nost zadani obtiznéjsi zadani
Reseni vyzaduje pomé&rn& komplexni navrh a realizaci hardware i software mobilniho robota s pfislugenstvim.
Splnéni pozadavki zadani zadani spinéno
Splnéno v plném rozsahu.

Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi
65 stran v LaTeXu plus pfilohy.

Prezentacni uroven predlozené prace 85b. (B)
Text je rozumné strukturovan a je velmi dobfe srozumitelny.

Formalni uprava technické zpravy 80 b. (B)

Po formalni strance Ize vytknout pfeklepy, ob¢as i gramatickou chybu, pfetékajici fadky, nestandardni odkazy na
obrazky (napf. 7.6) a podivné formulace ("Byl proto vytvoren Ctyfcestny napétovy delic, ktery zajistuje, ze
jednotliva napéti (na ilustraci znacena 1 az 4) neprekroci maximalni povolené napéti."). Celkové je ale formalni
Uprava i jazykova Uroven dobra.

Prace s literaturou 85 b. (B)
Vybér studijnich pramen( je v poradku a prameny jsou fadné citovany. Kapitola Akumulatory a jejich nabijeni
postrdda odkazy na zdroje (ani nejsou v seznamu). Z textu je v8ak zfejmé, Ze jde o kompilaci vSeobecné
znamych faktd, kterou autor zmiriuje jako vychodisko, nikoliv jako vysledek prace, nedoslo tedy k poruseni
cita¢ni etiky. Vlastni vysledky ma autor od prevzatych prvki zietelné odliSeny.

Realizac¢ni vystup 90 b. (A)
Realiza¢ni vystup zahrnuje technické i programové feSeni mobilniho robota. Technické feSeni zahrnuje senzory,
motory, systém napajeni, Arduino a Raspberry Pi. Softwarové reSeni je realizovano s vyuzitim prostrfedkd ROS.
Vysledkem je funkéni autonomni mobilni robot, dokovaci stanice a aplikace, realizujici navigaci robota k dokovaci
stanici, nabijeni a odpojeni od dokovaci stanice.

V ramci test( byly identifikovany dil¢i problémy souvisejici s dobou odezvy jednotlivych moduld v ramci ROSu. Ty
mohou byt v ramci navazujiciho vyvoje robota feSitelné zvySenim vypocetniho vykonu (pfidanam dalSiho RPi
apod.).

Vyuzitelnost vysledku

Vysledky jsou bez problémd pfimo pouzitelné pro vyuku a miZe na né navazat odpovidajici vyzkum a vyvoj

v oblasti autonomni mobilni robotiky.

Otazky k obhajobé

¢ Navrhnéte a zdlvodnéte vhodné rozlozeni zatéze v pripadé, Ze by na palubé robota bylo vice nez jedno
Raspberry Pi.

e Kudélosti charge_needed dochazi, kdyz je detekovano vybiti baterie. Smyslupinéjsi by bylo nabijet dfiv,
nez dojde k vybiti, idealné ve chvilich, kdy mé robot "volno" (neplni Zadnou ulohu). Jak byste v této
souvislosti fesil integraci vaseho fidiciho softwaru s jinou robotickou aplikaci?

¢ Pouziva Ubuntu Mate RT patch v jadfe? Dalo by se RPi s ROSem pouzit pfimo pro pfistup k motorim
a enkodérdim pres GPIO?

Souhrnné hodnoceni 89 b. velmi dobfe (B)
Nadstandardné naro¢né zadani bylo splnéno, vysledek je velmi dobfe pouzitelny.
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