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(téma)

Řídicí systém mobilního dvoustopého robota
Vymezení řešené problematiky a její aktuální hodnota v návaznosti na potřeby praxe, náročnost zadání po stránce odborné i časové

Diplomová práce řeší aktuální téma z robotiky, a to návrh a konstrukci mobilního robota, sestaveného ze čtyř servomotorů s časově ovládaným inkrementálním řízením, jeho oživení a vývoj podpůrných algoritmů, které umožňují vedení sestavy mobilního robota po zadané trajektorii. V první části se pojednává o vybraných variantách mobilních robotických systémů, o současném stavu ve vývoji robotických systémů a o některých typech používaných pohonů. Dále jsou popsány vybrané normy pro drátovou a bezdrátovou komunikaci, např. RS232, Bluetooth a WiFi. Druhá část pojednává o použitých mechatronických komponentách, použitých v diplomové práci. Popsán je též navržený algoritmus pro řízení trajektorie mobilního robota a jeho komponent v C++. V návaznosti s tím je popsána funkční činnost použitých servomechanizmů včetně funkčních modulů pro ovládání servomotorů. Praktická část řešené problematiky představovala značnou časovou zátěž. Posluchač byl při řešení problému odkázán takřka výhradně na anglickou literaturu. Zadaný problém zvládnul samostatně.
Způsob a úroveň pojetí řešeného úkolu, úplnost vypracování, obtížnost
V diplomové práci byl uskutečněn návrh, sestavení, vývoj programového vybavení a oživení mobilního robotického systému s časovým inkrementálním řízením pro každé kolo zvlášť, přičemž základními moduly tohoto robotického systému jsou základní deska MGR-BPT232 a čtyři servomotory AI-MOTOR 1001. Na přenos řídících instrukcí z osobního počítače k základní desce systému bylo využito tří-žilového sériového kabelu s konektorem Canon 9, který je též připojitelný na sériový port osobního počítače. K tomu, aby byl celý systém mobilní a použitelný i v místech, která nejsou vybavena síťovým napájením, byla implementována bezdrátová komunikace se základní deskou. Tento přístup umožňuje použití konfigurací radiového modemu HW8612, komunikujících v nelicencovaném pásmu 1880-1900MHz při použití radiového modulu HW86010. Programové vybavení tvořené souborem instrukcí pro komunikaci mezi PC a robotem a vlastním algoritmem pro řízení robota je vytvořeno v programovém prostředí Borland C++ Builder. Diplomová práce je vypracována tak, aby ji bylo možno použít jako učební pomůcku k laboratorním pracím z předmětů Základy robotiky a Elektronické zabezpečovací systémy II.

Formální náležitosti práce, chyby a opomenutí v textu práce, přehlednost, grafická úprava, jazyková úroveň
Diplomant přehledně zpracoval zadanou tematiku řídícího systému mobilního robota. Diplomová práce má nadstandardní úroveň grafické úpravy i stylizačního vyjadřování, včetně didaktického přístupu při zpracování implementace programového vybavení pro potřeby laboratorní výuky. 
__________________________________________________________________________

Proporce rozsahu jednotlivých částí, forma zpracování, originalita,a původnost, nedostatky konstrukčního a technologického řešení, praktická využitelnost
Jednotlivé části práce jsou úměrné stanoveným cílům, včetně lokomočního řídícího systému mobilního robota, která obsahuje potřebné instrukce podporované robotickým systémem MGR-K2017 a může být použita v jakémkoliv programu navrhovaném pro systém využívající AI motory 1001, 701 a 601. Součástí popisu programového vybavení je i podrobný rozbor řídících instrukcí. Při laboratorním ověřování posluchač plně využil technické prostředky robotické laboratoře. Výsledky dosažené v diplomové práci jsou prakticky využitelné, přičemž práce je orientovaná pro potřeby laboratorní výuky.

___________________________________________________________________________
Dotazy k obhajobě

Podrobnější výklad řízení trajektorie navrženého mobilního robotického systému.
Návrh na klasifikaci bakalářské/diplomové práce:                     A   výborně
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