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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Cilem bakalafske prace bylo navrhnout vhodny HW pro fizeni jiz existujici konstrukce robotu balancuji-
ciho na mi¢i. Déle pak bylo dal$im cilem pro tento HW vytvofit piislusny SW, ktery by jednotlivé
komponenty robotu spravné ovladal.

Autor se tedy nejprve vénuje zakladni konstrukei balancujiciho robotu a pak specifikuje Fidici elektroni-
ku vhodnou takovy typ robotu. Zakladem feseni je vestavna fidici deska Tiva C s mikrofadi¢em s CPU
jadrem Cortex M4 doplnénd o modul s inercialni méfici jednotkou MPU-9150. Tato fidici jednotka ma dva
hlavni Gkoly: ur€ovat orientaci robotu a fidit tfi DC motory pohédnéjici viesmérova kola. Pro tuto Fidici
jednotku autor implementoval komplementarni filtr, ktery poskytuje informaci o orientaci, algoritmus pro
vyhodnocovani odometrie kol s vyuzitim kvadraturnich enkodérti a PID regulétor pro fizeni otacek DC
motoru. PID regulator byl vzhledem k pouZiti na mikrofadi¢i pro vétsi efektivitu implementovan v pevné
fadove Carce. V posledni ¢asti se autor vénuje zplsobu fizeni balancovani robotu na miéi. V této &asti pro
fizeni navrhuje LQ regulator pro linearizovany model.

Autor splnil jednotlivé dil¢i cile zadani, nicméné chybi dikladnéjsi otestovani a vyhodnoceni jednotli-
vych komponent a pfisluSnych algoritmi. Téz je $koda, Ze z objektivnich diivodi danych nedavnou epide-
miologickou situaci nemél autor moznost pracovat s celou konstrukei robotu a mél tedy k dispozici jen
Cast komponent a nebylo mozné tak ovéfit HW a SW pro kompletni robot.
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