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Vedouci BP )

Jméno bakalare: Jan Hevera Garantujici katedra: KKY

Nazev bakala¥ské prace: Sledovani zadané trajektorie diferencialng fizenym kolovym robotem na zakladé
odhadu polohy pomaoci inercidlnich senzorh
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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Student se ve své praci zaméfil na fizeni pohybu diferencialniho dvoukolového robotu s vyuZitim odhadu
polohy uréené pouze pomoci magnetickych rotadnich enkodérl umisténych na hifdelich obou hnacich
motor(. Na zakladé zméfeni pfechodové charakteristiky proved| identifikaci statického a dynamického
rychlostniho modelu pohonu a na platformé Arduino realizoval fizeni zaloZené na dvou nezivislych PI
regulatorech rychlosti. Vysledky provedenych experimentl prokazaly omezené moznosti tohoto zplsobu
fizeni a opodstatnily nutnost nejen pouZiti dal$ich Jokalizacnich prostfedki ale 1 vylepSeni regulator ve
smyslu jejich vzajemné koordinace a zavedeni polchové zpétné vazby, coZ jiz bylo rozpracovano jen
teoreticky. Veskeré navrzené metody student implementoval na stavajici mobilni hardwarové platformé,
kterou vybavil v pfedchozich Projektech 4 a 5 o vyhodnoceni rychlosti otaéeni kol a o bezdritovou
komunikaci pro vzdalené zadavani cilii a menitorovani aktudlniho stavu.

Student proved] velké mnozstvi experimentil, na zdkladé kterych dokazalv ramci zvolené struktury a
kritérii ur¢it vhodné parametry regulatoru a zhodnotit pfesnost v dosazeni pozadované ciloveé polohy ve
volném prostoru. Student prokdzal schopnost vytesit zadany problém, zhodnotit dosazené vysledky a
navrhnout daldi mozné vylepSeni realizovaného systému,
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