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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:

PtestoZe je prace obsahové velmi riiznoroda, je logicky strukturovand a pouzité metody jsou srozumitelné
popsany. Pozitivné hodnotim redlny ptinos prace pii vyvoji fidiciho systému komeréné dostupného robota.
V ramci prace bylo navrzeno fizeni pohonu robota na zakladé¢ inverzniho kinematického modelu a strategie
autonomniho navadéni prevedenim na optimaliza¢ni problém feSeny algoritmem gradientového sestupu. V
komer¢né€ dostupné simulacni platformé NX MCD byla vytvorena kinematicka simulace robota, jeZ byla
vyuzita k testovani a odladéni navrzenych fidicich algoritmti. Déle byly feSeny praktické problémy piesné
navigace robota v prostoru na zaklad¢ zpétné vazby z enkodéru, a signélu z inercialni méfici jednotky.

Student prokéazal kompetenci pfi praktickém navrhu a implementenci vlastnich softwarovych feSeni, napft.
pfi vyvoji komunika¢niho rozhrani mezi PLC a ROS2, nebo pii navrhu vlastniho algoritmu pro navadéni
robota pii prejizdéni mezi kolejnicemi. Postup pii vyvoji nekonvencéniho navadéciho algoritmu byl v praci
detailné popsan a vysledna odladéna verze se jevi jako robustni a funk¢ni feSeni. Kladné¢ hodnotim
odvozeni kinematického modelu diferencialné fizeného robota a pouziti "Software-In-the-Loop" simulace
v programu NX MCD. Tato simulace umoznila odladéni fidiciho algoritmu a poslouzila k demonstaci
vhodnosti diskutovaného navrhu. Pfinosem je také zajimavé feSeny problém filtrace dat z inercidlni méfici
jednotky pro odhad uhlu otoc¢eni robota.

Prace mohla obsahovat podrobnéjsi popis soucasného "state-of-art" feSenych problematik, zejména potom
rozsahlej§i charakterizaci bézné vyuzivanych strategii autonomniho navadéni robotickych vozitek.
Vhodnost vyuziti kinematické simulace v NX MCD by bylo vhodné ovéfit redlnymi experimenty. Zaver
prace je velmi strucny a postradad rozsahlejsi diskuzi k dosazenym vysledkiim a detailni vysvétleni role
predkladané prace v Sir§im kontextu vyzkumu a vyvoje firmy FRAVEBOT.

Dotazy
1) Byla v ramci S$irsi spoluprace s firmou FRAVEBOT fesSena také bezpecnost provozu autonomniho
robota, zejména potom scénar kolize robota s lidskym pracovnikem (napf. dle standardu ANSI/ITSDF
B56.5)? Jaké opatieni byste ptfipadné navrhoval?



2) V ramci komunikace PLC s ROS2 (MQTT) byla vytvotena knihovna pro SIMATIC S7. Mohl byste
pribliZit, jak Vami navrZzené funkéni bloky zatézuji procesor kontroleru a kolik operacni paméti jim musi
byt vyhrazeno? Zhodnot'te zda je feSeni vhodné pro automaty SIMATIC tfady S7-1200, pfipadné az vyssi
fady S7-1500.

3) Krom¢ kinematickych simulaci 1ze v NX MCD simulovat komplexnéjsi fyziku pevnych téles. Bylo by
pfipadné mozné tento nastroj vyuzit pro optimalizaci geometrie a rozloZzeni hmotnosti v ramci téla robota?
Jakym zptsobem?
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