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Ndzev bakaldiské prdace: Hardware in the loop simulace malé robotické platformy
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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Cilem bakaldfské prdace bylo vytvofit HIL simula¢nf ndstroj pro testovdni fidicich algoritmt malych
robotickych mobilnich platforem pouZivajicich fidici systém Arduino. Autor proved] rozsahl€ testovdni SW
prostfedki pro simulaci robotii ve virtudlnim prostfedi a pro svou prici zvolil ndstroj V-REP. Pro toto
prostiedi vyvinul knihovnu modeld aktudtori a senzorti a plugin umoZiujici komunikaci v V/V
mezi¢ldnkem. V/V mezi¢ldnek slouZi ke zprostfedkovani vjemd virtudlniho robotu do fidiciho systému a k
pfenosu fidicich signdlt zpét do virtudln{ reality. V rdmci prdce autor navrhl i komunika¢ni protokol
pouzivany k pfenosu dat mezi PC, na kterém bé&Zi simulace virtudlniho prostfedi, a V/V mezic¢lankem.
Souddsti pluginu pro V-REP je téZ grafické rozhran{ pro konfiguraci V/V mezi¢ldnku a jeho korektni
naprogramovéni.

Prdce je velmi kvalitné€ a piehledné€ zpracovdna. Soucdsti prdce je i ukdzka realizace HIL simulace
konkrétniho robotu s popisem kddu definujici jednotlivé simulované senzory a aktudtory robotu, kterd velm
dobfe ilustruje moZnosti navrZeného feseni.
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