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Bakalafska prace je tématicky zaméfena na modelovani jizdy silni¢niho vozidla a jeho autonomniho
fizeni pfi jizd€ po zadané trati. Text prace o rozsahu 64 stran je rozdélen do Ctyf kapitol a je doplnén
jednou piilohou, ktera roziifuje obsah druhé a tieti kapitoly. Uvodni kapitola zasazuje téma préce
do kontextu vyuZiti riznych metod modelovani v oblasti vyvoje automobili a jejich autonomniho
fizeni. Déle jsou zformulovény cile priace. Nésledujici dvé kapitoly se vénuji matematickému mode-
lovéni vozidla a automatického fizeni jeho zataceni a fizeni pohonu vozidla tak, aby se pohybovalo
po pfedem definované trati s ohledem na zajiStén{ stability pohybu.

V druhé kapitole jsou detailné vysvétleny pristupy k modelovani kontaktu pneumatiky s vo-
zovkou na zdkladé rozboru pusobcich sil a je pfedstaven tzv. Dugoffiv model pneumatiky, ktery
je déle vyuZit. Nasledné jsou formulovany tifi matematické modely vozidla: jednostopy kinema-
ticky, jednostopy dynamicky a dvoustopy dynamicky model respektujici nezdvisly rotacni pohyb
vSech Ctyfech kol. Posledni zminény model tvori zdklad aplikacni ¢4sti prace a je doplnén o model
mechanismu smérového fizeni. V zavéru této kapitoly je formulovdn matematicky popis pohonu
vozidla, ktery je tvofen spalovacim motorem s danou vykonovou charakteristikou a pfevodovkou s
moznosti fazeni jednotlivych rychlostnich stupit. Tteti kapitola se zaméfuje na modelovani fizeni
sméru jizdy vozidla (tj. fizeni natoceni volantu) a fizeni hnactho (popf. brzdicitho) momentu kol. Pro

s vz

oba piipady jsou formulovany odpovidajici fidici algoritmy. Pro sledovani zadané trasy a s tim spo-
jené Yizeni natoteni volantu je vyuZito algoritmd: follow the carrot a Pure Pursuit. Rizeni hnaciho
momentu pak zavisi na rychlosti vozidla a kiivosti ¢asti trasy nachazejici se pred vozidlem.

Hlavni piinos préce tvoii posledni, ¢tvrtd, kapitola, v niZ jsou prezentoviny vysledky simulaci,
které byly ziskdny na vytvoreném komplexnim vypoctovém modelu redlného vozidla - studentské
formule UWBO04. Vypoctovy model byl implementovén v prostiedi MATLAB a umoziuje simulovat
autonomni jizdu vozidla po redlném zdvodnim okruhu. Dal$i vyznamny piinos price spociva ve
srovnani vysledku s daty ziskanymi pfi zdvodu Formule Student na zdvodnim okruhu v Mosté. Toto
srovnani vykazuje dobrou kvalitativni shodu. Na z4vér byly provedeny parametrické studie vlivu
vybranych parametrd fizeni na dynamické chovani vozidla. Zavér prace shrnuje ziskané vysledky
nastifiuje dal$i sméry pro pokracovani price.

V priibéhu obhajoby prosim autora o reakci na nasledujici dotazy:

e Na Obr. 2.27 je uvedena otdckova charakteristika spalovaciho motoru v rozsahu pfiblizné
6500 — 12000 ot./min. Nicméné vozidlo se béhem jizdy pohybuje i v niZSich otdckach. Jaka
charakteristika byla pro tyto piipady vyuZzita?



e V kapitole 4, v komentati k Tab. 4.1 je zminéno, Ze rychlost vozidla nesmi byt v pribéhu
simulace nulova. Z jakych diivodi vyvstava tento poZadavek a jak je béhem simulaci zaji§tén?

Shrnuti. Prace ma vhodné zvolenou strukturu. Jednotlivé modely a strategie Fizeni jsou vzdy
dostatecné a detailné popsany a doplnény vhodné volenymi obrazky a diagramy. Vyznamny piinos
prace spatfuji zejména ve vlastni implementaci vytvofeného modelu silni¢niho vozidla v¢etné jeho
autonomniho fizeni v systému MATLAB. Ziskané vysledky autor vZdy patfi¢n€ komentuje a do sou-
ladu s pohledem inZenyrské praxe. Rozsahem a drovni zpracovani pedloZend prace prekracuje stan-
dardni pozadavky na bakalafskou praci. Autor jednozna¢né prokazal schopnost samostatné tviréi
prace v oblasti matematického a vypoctového modelovéni a déle prokdzal schopnost analyzovat
vysledky a formulovat odpovidajici zavéry. Pfedlozena bakalaiska prace splituje vSechny stanovené
cile. Bakalafskou praci hodnotim zndmkou vyborné a doporucuji k obhajobé.
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