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P O S U D E K   D I P L O M O V É   P R Á C E                  

Řídicí systém humanoidního robota MGR – K2017
Předmětem diplomové práce bylo funkční oživení výukového vzoru  humanoidního robotu MGR – K2017, návrh a implementace jeho řídicího systému, analýza možností užití radiového přenosu řídicích instrukcí vymezenou technologií.
Úplnost vypracování, aktuálnost a obtížnost řešeného úkolu:

Soubor zadání vytvářel značné znalostní i časové požadavky na úplnost a aktuálnost práce. Vlastní řešení vyžadovalo rozsáhlé znalosti, tvůrčí přístup a intenzivní pracovní nasazení. Požadované oživení robotnického systému, včetně navržení řídicího systému vhodného pro programování pohybových funkcí robotu, činí tuto práci pedagogicky významnou.

Způsob a úroveň pojetí řešeného úkolu:

Robotické zadání vyžadovalo užití mechatronického přístupu. Zhodnocení současného stavu technických prostředků je orientováno zájmově, zejména na oblast laboratorních, programově řízených robotických soustav. Zadání požadavků diplomant pojal jako řešení teoretické a praktické části, kdy první má charakter přehledový a  druhá tvoří vlastní řešení zadaných úkolů. Zde hlavní pozornost diplomant věnoval návrhu a implementaci řídicího systému robota, vypracování příslušného programového vybavení, analýze zdrojového kódu, návrhu a užití radiové instrukční komunikace v navrhovaném programovém řízení.
Úroveň zpracování tématu, přínos diplomanta:

Celkové zpracování tématu, odborná úroveň řešení jednotlivých problémů i logické zdůvodnění zvolených postupů zasluhuje příznivé hodnocení. Diplomant prokázal přehled o současném stavu řešené problematiky. Pro požadované mechanické a elektrické  oživení byly výchozími  technické charakteristiky  HW řídicího systému výrobce, pohonů kloubů, postupu montáže, celkové kompletace a inicializace. Výrobcem dodané programové vybavení bylo nedostačující, skýtalo pouze velmi omezené a zjednodušené možnosti řízení robota.

Tvůrčím přínosem diplomanta je návrh specializovaného SW lokomoce robota, nahrazující původní a zároveň rozšiřující možnosti vlastního řízení pohybu. Je tvořen 3 programovými moduly, dovolujícími přímé programové řízení, off line učení, správu vymezených pohybových drah, podporované bázovou knihovnou  instrukcí pohonů robotu a funkcí sériového portu. Vypracovaný SW byl úspěšně testován. Dalším přínosem diplomanta je vypracování a implementační ověření 2 způsobů radiové komunikace, překonávající omezené možnosti kabelového spojení, s nezbytným využitím sériového rozhraní RS232, zlepšující pohybové schopnosti robota.                  
Formální náležitosti práce:

Práce má požadovanou formální úroveň a logickou stavbu. Obrazová část, schémata a tabulky jsou vhodně zařazeny, mají postačující vypovídací hodnotu.

Dotazy k obhajobě:

- zhodnocení dosaženého stavu prací na funkčním oživení robotické   soustavy a předpoklad dalšího rozvoje této soustavy;

- uvést soubor realizovaných pohybových funkcí;

- uvést předpokládané metody kráčení a navigace;

- jaké jsou možnosti užití stavové a scénové sensoriky i vzhledem k navrženému řídicímu systému?
Celkové zhodnocení předložené diplomové práce:
Diplomová práce splnila požadavky zadání, v některých částech je i přesáhla návrhem vlastní varianty řešení. V práci je prokázána připravenost diplomanta samostatně řešit náročná inženýrská zadání, na zcela současné úrovni znalostí, s adekvátními výstupy. Diplomant prokázal schopnosti tvůrčí inženýrské práce.

Návrh na klasifikaci diplomové práce:  výborně.
                                                                       _____________________________                    
                                                                      Podpis recenzenta diplomové práce.
V Brně  dne 2.6.2006.
