Posudek recenzenta diplomové prace

Jan PSenic¢ka: Autonomni detekce polohy robota

Cilem diplomové préce bylo rozvinout a prakticky ovéfit metody autonomni detekce polohy robota
v roving zalozené na vyuziti rotujiciho laserového paprsku. Dal§im dulezitym tkolem bylo tyto
metody vyhodnotit z hlediska dosazitelné piesnosti a rychlosti uréovani polohy.

Prace obsahuje 51 stran v textové ¢asti a jednu jednostrankovou piilohu se schématy. Je rozd€lena
do ¢tyf kapitol, véetné uvodu i zavéru. Druha kapitola je vénovéana rozboru metody z hlediska
mozného uspofadani mechanickych i elektronickych prvki a od toho odvozenych vypoctl polohy
robota. Treti kapitola popisuje konkrétni uspotadani zkusebniho vzorku s mikrokontrolérem a
doplnujicimi obvody, které diplomant pouzil k praktickym zkouskam.

Zadané téma poskytuje pomérné §iroky prostor pro navrh riznych metod uréovani polohy a z toho
vyplyvajicich uspofadani aktivnich i pasivnich prvki, ¢ehoz diplomant ale pfili§ nevyuzil. Pro
uréovani polohy popsal jedinou variantu. Zvolil dva lasery, kazdy ulozeny oto¢né s vlastnim pohonem,
jejichz paprsky se pohybuji ve dvou planparalelnich rovindch. Mechanismus nastavovani natoceni
lasert (pohyby paprski) je popsan velmi nejasné. Nejdiive popisuje moznost natdceni obou lasert
pomoci krokovych motorti, déale ale tuto verzi nerozvadi a vénuje se moznosti ménit natoceni pomoci
stejnosmérnych motorkd, které ale zaménil za motory linearni. Pomérné hodné textu je vénovano
opakovani geometrie ze zakladni $koly — zptisob vypoétu polohy pomoci sinové vety. Dilezité tivahy
o ptesnosti uréeni polohy pozadované zaddnim jsou z vétsi ¢asti chybné.

Cela prace je proSpikovéna spoustou gramatickych chyb, pfevazné hrubych, n€které véty nedavaji
smysl. Diplomant si dokaze i ve dvou po sobé jdoucich vétach odporovat, viz napt. druhy odstavec na
str. 48. Nejveétsi hustoty hrubek diplomant vtipné dosahl v zavéru prace na str. 49, kde jsem jich
napocital celkem 5/str.

wvr

nedostatky by zabralo vétsi prostor, nez je pro posudky bézné:

1. Nastr. 8 diplomant popisuje ,,vyhrazeny prostor pro pohyb robota, ale ten neni vibec
specifikovan. Ctenaf netusi, zda se jedna o 2D nebo 3D, jestli je minéna obdélnikova plocha, ¢i
upln€ néco jiného.

2. Cela prace je psana v Ceském jazyce, ale na str. 9 a 10 jsou uvedeny patrné pievzaté obrazky
s popisem ryze anglickym. Myslim, Ze to nebylo nutné.

3. Prvni odstavec na str. 11 je napsan nesrozumitelnym jazykem.

4. Strana 11. ,Laser je pfidélan na nastavec motoru pomoci dvou drati™. Pokud tomu tak opravdu
je, znamena to, Ze se diplomant dopustil pomérné hrubého ,,bastleni, kterym by se
v diplomové praci nemél chlubit.

5. Podle vyjadieni ve druhém odstavci na str. 12 se domnivam, Ze diplomant nevi, co je efektivni
hodnota napéti.

6. Nasledujici odstavec na stejné strance nedava smysl.

7. Nastr. 15 diplomant bez bliz§iho zdivodnéni sd€luje, Ze soufadnice x a y je potfeba vydélit
10000. Pro¢ volil prave tuto konstantu?

8. Na obrazku 2.4 neni udana podstatna veli¢ina — vzajemna vzdélenost obou lasert. Bez ni nelze
vypocet polohy provést. Obrazek nese nazev ,,Naért pohybu laserovych paprski, zadny pohyb
ale naznacen neni.



9. Nastr. 16 je uveden vzorec (2.7). Pojem ,,asek 1 ¢tenat t€zko odhaluje, jakykoliv i jednoduchy
obrazek chybi.

10. Diplomant pouziva pro vypocet spole¢né plochy dvou kruhovych vyseci vzorec, ktery
predpoklada, Ze se jedna o pravouhly geometricky utvar. To je ale ptiblizné splnéno jen na
omezené mnozing piipadi (Thaletova kruznice). Otazkou je, zda mu jde viibec o plochu.

11. Pfesnost urceni polohy vyplyvajici z pouzité metody neni nejhorsi v misté, kde je vzdalenost
robota od laserd nejvétsi, jak tvrdi diplomant, ale podle mého nazoru v tésné blizkosti tsecky
spojujici osy otaceni obou lasert (pokud nés zajima zjisténi polohy v pravouhlém soufadném
systému). Problém je také v tom, Ze diplomant tuto piesnost nijak nedefinuje, takze neni jasné,
zda se jedna o piesnost urCeni polohy v kartézském soufadném systému, nebo v né¢jakém jiném.

12. Véta na str. 18 ,,Pocet bitll v tdaji u thlu je ptiblizné tisickrat mensi neZ u pienosové
rychlosti,...* naznacuje, Ze diplomant zachazi s jednotkami fyzikalnich veli¢in pomérné volné.

13. Vypocty tykajici se potiebné délky zobrazeni vysilanych tdaji o natoceni laseru jsou velmi
vagni. Diplomant pouziva pomérné nezvyklé pojmy, jako napt. ,,plocha piijmu k v fadech
milimetra“? (str. 18), aniz je pfedem né&jak definuje.

14. Odstavec 2.7.4 ,,Navigace k cili* predstavuje pokus o popis algoritmu, podle kterého by se
robot m¢l pohybovat z vychoziho do cilového bodu. Kromé pravopisnych chyb ¢tenar zadny
pouzitelny algoritmus nenalezne.

15. V kapitole nazvané ,,Realizac¢ni ¢ast™ je popisovan mikrokontrolér pouzity k ovéfeni metody, a
to pomérn¢ obsirn€. Presto diplomant napf. na str. 33 vyvozuje urCité zavery, které Ctenafi,
ktery nezna velmi podrobné pouzity vyvojovy modul, nedavaji smysl. Mam na mysli pouziti
obvodu XC9536.

16. Jako zavaznou chybu povazuji to, Ze se diplomant nijak nezabyval dynamickymi vlastnostmi
navrzen¢ho optického komunika¢niho kandlu, napt. maximélni dosazitelnou ptenosovou
rychlosti.

17. Tvrzeni na str. 36, Ze procesor H8S/2633F neobsahuje aritmetiku v pohyblivé tadové carce a
nelze s nim proto pocitat desetinna ¢isla, povazuji za scestné.

18. Na konci str. 39 diplomant popisuje jakousi kruznici opsanou laserem. Protoze se paprsek
laseru pohybuje v rovin€ paralelni s rovinou pohybu robota, neni jasné, o jakou kruznici by se
m¢elo jednat. Laser dosviti pomérné daleko!

19. Na str. 39 je piedveden pomérné nérocny vypocet délky uhlopiicky ¢tverce. Diplomant chtél
patrné demonstrovat pouziti Pythagorovy véty ve specidlnim piipadé.

20. Pokud diplomant ,,zabrousil* do oblasti elektroniky, projevil obdobnou uroven znalosti. Na str.
43 tvrdi, Ze nastavime-li na obou vystupech mustku pro napdjeni ss motoru uroven H, bude
motor zbytecné zatézovan, coz ziejme neni pravda.

21.V zapojeni na str. 44 (obr. 3.17) neni nijak omezen proud laserovou diodou.

22. Na str. 45 je feSeno nastaveni pracovniho bodu fototranzistoru. Zapojeni je ale pomérné
nestastné, protoze nastaveni stejnosmérného posuvu napéti na vstupu hradla zaroven ovliviluje
velikost pracovniho odporu fototranzistoru.

23. Na str. 46 je uvedeno jakési zapojeni obsahujici konektory bez blizsiho popisu, funkce tohoto
obvodu tak zistava ¢tenati pomérné skryta. Kromé toho nakreslené vodice protinaji soucastky i
jejich popisné texty, coz je pfinejmensim ponékud neobvyklé, zvlaste u tak jednoduchého
schématu.

24. Slovni doprovod k obrazku 3.19 na str. 46 sd€luje, ze potenciometrem R1 1ze fidit rychlost
otaceni motoru. Nepodatilo se mi zjistit, jak by k tomu mélo dojit.



Kromé vlastni prace obsahuje ptilozené CD jesté nékolik mensich programii v jazyce C v rozsahu
nékolika kB textu. V diplomové préci jsem o té€chto programech nenalezl ani zminku. Ani jejich nazev
celkem nic neprozrazuje (,,main()).

V posledni kapitole ¢. 4 nazvané ,,Zavér” diplomant sdéluje, Ze sice provedl urcité praktické
zkousky s vysilanim a pfijmem dat po navrZzeném optickém kanalu, viibec se ale nezmifiuje o
problémech, které se vztahuji k uvedenému mechanickému uspofadani, a které by podle mého nazoru
musely nastat, kdyby ovéfovani bylo kompletni. Mam na mysli problémy s adjustaci obou lasert,
nastavenim a uspofadanim senzoru pfijimacu atd.

Na zavér mohu konstatovat, Ze se diplomant vénoval viem bodim zadéani diplomové prace. Tvrdit
ale, Ze vSechny uspokojivé splnil, by bylo nadnesené. Praci nedoporucuji k obhajobé a hodnotim

znamkou 9§ (A yhO vel®.
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