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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:

Diplomové pace se zabyva navrhem fidiciho systému pro mobilni robot, ktery je ureny pro praci ve
skleniku. U tohoto robotu se jedna o platformu uzptsobenou pro praci v tomto specifickém prostieni, kdy
se predpoklada bud’ pohyb po kolejnicich tvofenych trubkami pro vytapéni skleniku a nebo piejezdy po
rovné plose mezi kolejnicemi. Autor zpracovaval praci pro firmy Siemens a Fravebot, pficemz mél
stanoveno n¢kolik tkolt. Prvnim tkolem byl navrh komunikacni architektury pro propojeni jednotlivych
komponent fidiciho systému tvoienych IPC a PLC. Druhy ukol byl navrh fidiciho algoritmu pro fizeni
pohybu robotu jak po kolejnicich tak i pro volné prosttedi skleniku. Poslednim ukolem bylo navrhnout
feSeni pro odometrii robotu na zékladé snimace pouze v jednom ze dvou hnacich kol.

Protoze hlavni fidici platforma vyuziva softwarového ramce ROS2, ale samotné PLC ovladajici fadice
motortl pouziva nastroj TIA portal control program, tak autor vytvofil komunika¢ni rozhrani mezi ROSem
a nastrojem TIA portal library. Tim umoznil aby hlavni fidici SW zpracovavajici veSkera senzoricka data
potiebna pro péci o rostliny mohl efektivné fidit pohyb samotné robotické platformy. Pro samotny névrh
fizeni pohybu robotu autor nejprve provedl sezndmeni s inverznim kinematickym modelem robotu. Poté se
autor vénoval navrhu metody pro stanoveni referencni trajektorie, kterou by pfi prejezdech mezi
kolejnicemi mél robot sledovat. V této ¢asti autor bohuzel nezvolil vhodnou metodu navrhu. Jako zaklad
navrzené metody pozil numerickou optimaliza¢ni metodu nejvétsiho spadu, kterd je zdkladnim nastrojem
pro ulohy statické optimalizace a pro stanoveni trajektorie se nehodi. Trajektorie vyplyvajici z postupného
iterativniho hledani lokalniho minima vahové funkce nejsou hladké a navic pro zvolenou vahovou funkci
se nemusi nalezena lokalni minima shodovat s polohou pocatku kolejnic, ke kterym ma robot najet. Autor
nicméné dokézal tyto nedostatky obejit vyuzitim techniky plovouciho horizontu, kdy postupné v case
nechaval prepocitavat nalezend staticka feSeni. Pro feSeni posledniho problém s chybéjicim
inkrementalnim snimacem na jednom kole pak autor navrhl feSeni v podob¢ odhadu rychlosti druhého kola
v zavislosti znamém pohybu kola prvniho a znalosti kinematického modelu robotu. Na konci prace pak
jesté autor navrhl vyuziti dostupného gyroskopického senzoru k detekci rotace robotu, kterd mohla byt
zpusobena nepifedvidatelnym natocenim pojezdovych kolecek a kterd zanédsela chyby v odhadu odometrie.



Dotazy

1. Jaké jiné metody planovani trajektorie by pouzitelné po Vas problém.

2. IMU dostupné na robotické platformé by bylo mozné pouzit i k odhadu orientace robotu. Jaké metody
by se pro tuto tlohu nabizeli?
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Hodnoceni: 2 - Velmi dobfe

\Y dne Ing. Miroslav Flidr, Ph.D.



