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Cilem prace byl navrh a realizace balancujiciho robota, s vyuzitim zvoleného typu jednocipového
mikropocitace. Soucasti feSeni diplomové prace byla i tvorba kompletni vyrobni dokumentace
navrZzeného reseni, véetné zpracovani 3D modelu vytvoreném ve vybraném CAD software a uZivatelsky
manual realizované konstrukce.

Rozsah predkladané préce je cca 70 stran textu s pfilozenym CD, které obsahuje text diplomové prace
ve formatu ,pdf”, zdrojové kddy aktualniho firmware mikropocitace, firmware dotykového displeje,
vyrobni poklady realizované konstrukce zafizeni, software mobilni aplikace a video s ukazku funkénosti
realizace robota.

Text prace je rozdélen, mimo zavéru, celkem do péti kapitol.

Kapitoly €. 1 aZ 3 obsahuiji reSersi zadaného tématu, s odkazem na znam4, vybrana konstrukéni feseni
balancujicich robotd, s jejich stru¢nou charakteristikou, technickou specifikaci a cilovym vyuzitim.
Nasleduje popis systému balancujiciho robota ve tvaru matematického modelu, popis jeho mozného
konstrukéniho fesSeni, volby pohonu krokovymi motory a jejich fizenim, ddle funkénimi principy a
technickymi parametry senzoru vyuzitych v realizaci konstrukce robota.

V kapitole €. 4 je popis ostatnich komponent zvolenych pro realizaci konstrukce robota. Pro realizaci
fidici jednotky byl vybran jednocipovy mikropocitac vyvojového kitu Arduino mega s mikropocitacem
ATmega 2560. K pinim vyvojového kitu jsou pfipojeny senzory robota, akcelerometr spolecné s
gyroskopem, ultrazvukovy ddlkomér a opticky IR snimac pro umoznéni pohybu robota po vyznacené
trajektorii (Care). Komunikace robota s mobilni aplikaci nadiazeného fidiciho systému je realizovana
technologii ,Bluetooth”.

Kapitola ¢. 5 postupné fesi vlastni realizaci robota. Je zde popsan navrh a realizace mechanické
konstrukce téla robota s podporou 3D tisku, navrh plosného spoje pro umisténi elektronickych modult
driver krokovych motor(, pfipojeni senzorl a akcnich ¢lenl. Kapitola pokracuje popisem navrhu
firmware jednocipového mikropocitace, grafického rozhrani dotykového displeje a software mobilni
aplikace pro dalkové ovladani funkci robota.

Shrnuti vysledkl v kapitole €. 6, dosaZenych pfi navrhu, realizaci a testovani konstrukce balancujiciho
robota ukazuje, Ze experimenty tykajici se testovani realizované konstrukce diplomantem byly
provedeny v dostate¢ném rozsahu. Tuto skutecnost diplomant doloZil demonstracni video ukdzkou,
ktera je soucasti pfilohy doprovodného CD diplomové prace.



Ke zvolenému postupu navrhu konstrukce a jeji realizaci nemam zadné podstatné pfipominky.

Logickou stavbu a stylistickou Uroven prace lze prohlasit za velmi dobrou. V textu DP v podstaté nejsou
preklepy a formalni chyby.

Seznam pouzitych literarnich zdrojl je uveden v dostatecném poctu a diplomant tyto zdroje radné
v textu DP cituje.

Kontrola plvodnosti prace probéhla v automatickém reZimu po vlozeni soubori DP do IS STAG.
Predkladany text DP vykazuje shodu do hodnoty mensi nez 5%, proto lze text DP povaZovat za pUvodni.

Diplomant by mohl pfi obhajobé zodpovédét ndsledujici otdzky:

1. Jakym zplsobem by bylo moZné realizovat PID regulator pro plynulé sledovani ¢ary?
2. Jakym zplsobem je feSeno chovani robota v ptipadé nestandardnich situaci (napf. blizici se stav
vyCerpani kapacity akumulatord, ztrata spojeni béhem ovladani mobilni aplikaci atd.)?

Zavérem lze konstatovat, ze diplomant vSechny body zadani DP Uspésné splnil. Tim prokazal schopnost

samostatné resit zadané cile DP a prdce spliiuje vSechny pozadavky kladené na tento typ zdvérecnych
praci. Pfredlozenou diplomovou praci doporucuji k obhajobé a hodnotim stupném
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