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Cil prace: Cilem je seznamit se s problematikou programovani Raspberry Pi za
ucelem programovani autonomniho vozidla, vybrat vhodny (a dostupny) hardware pro
tento ucel, navrhnout a implementovat postupy vedouci k dosazeni autonomniho pohybu

vozidla.
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Vyuzitelnost vysledki prace v teorii (v praxi)

Dil¢i pfipominky a naméty:
e Text obsahuje pieklepy a chyby v interpunkci.
e Pouzité motory pravdépodobné mylné oznaceny za servomotory.
e (Cela rada podstatnych informaci chybi, namatkou:
o Jakym zptsobem pouzité $asi s motory zataci?
o Jaky proud tece do motord?
o Jaky je maximalni spinany proud H-mtstky? Neni pfekrocen?



o Je mozné fidit motory pouze v rezimu zapnuto/vypnuto nebo lze jejich
vykon regulovat? Pokud ano, jakym zptisobem?
Jak jsou motory zapojeny do desky s H-mftstky?
Jak jsou zapojeny ultrazvukové senzory k Raspberry Pi?
Schéma na strané 22 informace o zapojeni viibec neposkytuje - de facto to
neni schéma zapojeni, spiSe jen podklad pro vyrobu desky plosného spoje.
Proc¢ nejsou signaly ve schématu alesponi oznaceny v souladu se signaly na
Raspberry Pi a desce s H-miustky?

e Kapitola ,4. Vybér vhodného hardwaru“ nepopisuje vybér, ale popisuje jiZ vybrané
komponenty. Existuji néjaké alternativy? Proc¢ byly vybrany pravé tyto
komponenty?

e ,Déle miizeme vidét prifazeni hodnoty do proménné temp, ktera slouzi k co
nejpresnéj$imu vypoctu rychlosti svétla v daném prostredi.® (str. 25)
Pravdépodobné je fec o rychlosti zvuku.

e Popis v textu na str. 8 neodpovida popisovanému obrazku 2-IV.

Celkové posouzeni prace a zdiivodnéni vysledné znamky:

Student Martin Polreich predklada bakalarskou praci, v ramci které se pokusil navrhnout
a implementovat autonomni vozitko fizené pocitacem Raspberry Pi.

Struktura prace neni vhodné vyvazena. Napf. nékolik stran je vénovano sbérnicim (SPI,
I?C), aniZ je zfejmé, zda maji néjakou vazbu k dale pouzitym komponentdm (deskam
PiFace). Naopak jiné (relevantni) informace zcela chybi - viz dil¢i pfipominky.
Vyuzitelnost vysledkd praktické ¢asti je sporna. Zcela chybi schéma, podle kterého by si
mohl ¢tenafr vozitko podle autora zapojit. Vysledné chovani (pouze jizda vpied a vzad),
které je vysledkem pouhych nékolika malo podminek v programu, také nelze povazovat za
dobfe pouzitelny vysledek. V textu neni ani ndznak teorie, jak se podobné stroje fidi.

S ohledem na relativné ambiciézni cil konstatuji, Ze autor prokazal jisté znalosti v oblasti
elektroniky, elektrotechniky a programovani a povazuji cil do jisté miry za splnény.

Prace vyhovuje metodickym pokyntm.

Otazky k obhajobé:
1. Doplnte alesponn nékteré klicové chybéjici informace vytknuté vivodu tohoto
posudku.

2. Je pouzité jadro operac¢niho systému néjak upraveno pro fizeni systému v redlném
Case (real-time)? Pokud ne, jaké dusledky lze ocekavat?

Praci doporucuji k obhajobé.

Navrzena vysledna znamka: E - dobre
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