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Posudek diplomové práce

Řídicí systém mobilního robota
Předložená diplomová práce (DP) je rozdělena do dvou částí – teoretické a praktické. V prvé části autor v souladu se zadáním uvádí rozdělení mobilních robotů podle typů lokomočního ústrojí.
V kapitole 1.2.1 – týkající se elektrických pohonů používaných v mobilní robotice diplomant pouze vyjmenovává základní typy. Při snaze o popis principu krokového motoru (KM) diplomant uvádí nepřesná, případně zcela chybná tvrzení.  Např. v popisu principu činnosti KM by měl uvést, že hovoří o KM s aktivním rotorem – jedním z typů je hybridní KM. Existují totiž i další rozšířené typy bez permanentního magnetu, tzv. reakční. Podstatně závažnější chybou je tvrzení v té samé kapitole na str. 24, týkající se popisu unipolárního/bipolárního řízení. Uvedené názvy vycházejí z toho, že dané vinutí (fáze) je buzeno unipolárně/bipolárně. V žádném případě se nejedná o to, že je buzena buď jedna nebo dvě fáze, jak tvrdí autor. Bipolární buzení znamená, že fáze je buzena i s ohledem na polaritu napájecího proudu. To se v praxi zajišťuje buď bipolárním zdrojem (dříve), nebo můstkovým budičem, nebo též (často u dvoufázových hybridních KM) tzv. bipolárním zapojení fáze. V této kapitole jsou ještě další nepřesnosti.
V další kapitole jsou stručné popsány vlastnosti a historie rozhraní RS-232, WIFI a Bluetooth. Zde mohl autor více zmínit jejich vlastnosti vzhledem ke zvláštnostem plynoucí z mobilní robotiky a použitých řídicího systému. 

V další části – praktické – je na cca 10 stranách uvedeno vlastní sestavení mobilního robotu. Uvedený popis je podle mého názoru nedostatečný. Např. zcela chybí jakékoliv základní blokové  schéma zapojení pohybového subsystému, jeho napájení, napojení na řídicí systém a pod. Vše je popsáno pouze slovně, případně s odkazy na dílčí obrázky.

Následující kapitola je věnována programovému vybavení, které je rovněž součástí tištěné přílohy ve formě výpisu zdrojového kódu. Zdrojové texty jsou však nedostatečně okomentovány. Např. výpis II. není okomentován vůbec. Toto prakticky znemožňuje použití tohoto programu další osobou v budoucnu, např. dalším diplomantem. Zde mohl autor spíše uvést podrobný vývojový diagram a vlastní zdrojové texty uvést formou elektronické přílohy na vloženém CD.  V této kapitole však diplomant prezentuje své programátorské schopnosti v tvorbě aplikací pro OS Windows. Musel zde řešit řadu netriviálních problémů a ukazuje zde své odborné znalosti. 
Další připomínky k práci
· Úplnost vypracování – v DP není zpracován pátý bod zadání „Simulace trajektorie ... v programu MATLAB“. Autor toto nijak nezdůvodňuje. Jedná se o závažný nedostatek.
· V práci je řada gramatických chyb, nejednoznačných/chybných tvrzení (viz např. zmiňovaný KM výše). Některé obrázky nejsou očíslovány, případně jsou uvedené nesprávné odkazy na ně.
· Z práce je zřejmé, že řada obrázků je přejata, není to však zmíněno, ani uvedeno v seznamu použité literatury.
· Na str.29 je uveden pouze název kapitoly „2.2.2 Zapojení konektorů pro RS-232“ bez jakéhokoliv textu.

· Na str.63, v seznamu použitého značení a zkratek se opakují stejné zkratky. 
Závěr

Diplomová práce až na nesplněný pátý bod zadání s uvedenými výhradami splňuje požadavky zadání. Za přínos diplomanta považuji vytvořené programy, kde prezentuje své programátorské znalosti v tvorbě aplikací pro OS Windows. Musel zde řešit řadu netriviálních problémů a ukazuje zde své odborné znalosti. 
Práce je však napsána s řadou chyb jak gramatických tak i obsahových. 
Diplomovou práci, přes zjištěné nedostatky, doporučuji k obhajobě.

Dotaz k obhajobě
1. V kapitole o elektrických pohonech autor zmiňuje, že bezkomutátorové motory vytlačují klasické ss komutátorové motory. Jaký je důvod?
2. Řeší program nějakým způsobem ztrátu komunikace (nedostane odpověď od servomotorů)? Pokud ano, jak na ni reaguje?

3. Může nastat situace, že když při provádění pohybu dojde k výpadku komunikace s řídicím systémem, se robot dále pohybuje neřízeně?
Návrh na klasifikaci: D – uspokojivě.
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