Posudek vedouciho bakalarské prace Filipa Kirschnera

Cilem bakalaiské prace Filipa Kirschnera s ndzvem ,Model vzducholodi s vyuzitim
stavebnic LEGO Mindstorms Education EV3“ bylo navrhnout a realizovat fizeni vzducholodi
zejména s ohledem na dynamické vlastnosti jejiho pohybu v uzaviené mistnosti s vyuZitim
stavebnic LEGO Mindstorms Education EV3, navrhnout jednoduchy zplsob stanoveni
polohy vzducholodg pfi jejim pohybu po pfedem stanovené trajektorii, navrhnout a realizovat
komfortni uZivatelské rozhrani k dalkovému stanovovani reference pro pohyb vzducholodi a
poslednim ukolem bylo vypracovat webové stranky k modelu vzducholodi.

Prvnim problémem pii vlastni realizaci bylo sestrojit funkéni model vzducholodé.
Kvili pozadavku na konstrukci vzducholodé ze stavebnice LEGO Mindstorms Education
EV3 se toto ukazalo jako problematické a standardni konstrukéni prvky vzducholodi (napf.
balonet slouZici k regulaci vy$ky) musely byt nahrazeny zastupnymi feenimi.

Rizeni vzducholod& bylo realizovano jako t¥i nezavislé linedmni regulatory, jejichz
vystupy kombinuje nelinearni funkce, kterd je pfevadi na thly natodeni motord a vykon na
vzducholodé, nebot’ prostiedi pro grafické programovani inteligentni kostky zcela zfejmé neni
urCené k vytvafeni takto slozitych fidicich programii (bohuZel v soucasné dobg jesté neni jina
alternativa).

Ukol navrZeni systému pro stanovovani globédlni polohy vzducholodé se podafilo
realizovat vaZenou sumaci dat z tfiosého akcelerometru a jejich néaslednym zpfesnénim
pomoci kamery identifikujici kalibra¢ni ¢ervené papiry uspofadané do pravidelné &tvercové
sité.

Vramci bakalafské prace byly navrZeny a realizovany dvé uZivatelskd rozhrani pro
stanoveni referenci pro pohyb vzducholod® (joystik a senzorickd rukavice) a rad bych tady
zdlraznil a vyzdvihl feSeni pomoci senzorické rukavice (na zdkladé hlu naklonéni dlang
nastavuje referenci na silu pilsobici na vzducholod” v daném sméru). Ovladani pomoci
senzorické rukavice je vhodn&jsi i z divodu vetsi intuitivity a také atraktivity p¥i predvadéni
vzducholodi.

Pan Kirschner ve své bakalafské praci splnil beze zbytku v8echny body zadéni,
pracoval samostatné, pfi konzultacich pfi vlastni realizaci pfisel s velice zajimavymi vlastnimi
my$lenkami.

Vysledky prace pana Kirschnera jsou pfehledné zpracovany a popsiny ve vlastni
bakalai'ské praci a proto ji navrhuji hodnotit klasifikaénim stupném ECTS A (VYBORNE).
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Prvnim bodem zadani bylo navrhnout a realizovat fizeni vzducholodi zejména s ohledem na
dynamické vlastnosti jejiho pohybu v uzaviené mistnosti. Tento bod zadani je obsahly, protoze
obsahuje nejen névrh samotného fizeni, ale v prvni fadé navrh samotné vzducholodi, ktery kriticky

ovliviiuje finalni realizaci.

Student prokazal technicky cit a kritické mysleni pfi samotném navrhu a konstrukei vzducholodi.
Jako kritické vnimam névrh gondoly pro vzducholod, ktera umozZiiuje nejen dopfedny pohyb a rotaci
v azumutu, ale predevaim stoupéni a klesani, které u tak malé vzducholodi nelze resit standardni
cestou. Kladné také hodnotim kombinace LEGO stavebnice s modelafskymi motory pro dostateény
tah gondoly, kde vie je rizeno inteligentni kostkou LEGO, tedy byla nutna studie fidicich signal
LEGA a navrh obvodu pro Fizeni motord.

Ohledné samotného navrhu fizeni, student identifikoval systém vzduchulodi pro dopredny pohyb,
stoupéni a azimutalni rotaci. Nasledn& navrhl regulatory pro rizeni t&chto t# velicin. Nutno
podotknout, Ze veli¢iny jsou zavislé a lze je ¥idit pouze ndklonem a tahem dvou motord. V samotné
praci mi chybéla hlubsi diskuze samotného névrhu reguldtoru a experimentalni prokazani jejich
funkeénosti, coZ vidim jako podstatnou é&4st.

Druhym bodem zadéani bylo navrhnout jednoduchy zptisob stanoveni polohy vzducholods pfi jejim
pohybu. Student vyuzZil dostupnym senzort a to t¥i-osého akcelerometru a jedno-osého gyroskopu
pro urteni azimutalni rotace. Student nadale vyuzil kamery k relativni lokalizaci nad specifickymi
body prostredi. Tuto kombinaci senzora shledévam dostatecnou pro dané vnitini prostiedi.

Tretim bodem zadani bylo navrhnout komfortni uZivatelské rozhrani. Zde bych chtsla upozornit na
kreativitu studenta, ktery realizoval nejen standarni zpfisob ovladani pres joystick, ale navrhl i
senzorickou rukavici, kterd uzivateli nabizi velmi intuitivni ovladani. Ctrvtym bodem zadani bylo
pak zrealizovat webové stranky pro vzducholod, které posléze poslouZi k vyuziti vzducholodi pro
prezentaéni ucely FEL.

Po obsahové strance oviem samotny text prace vykazuje nedostatky. Jako kritické bych ohodnotila
Spatné vedené citace, kde u nékterych zdroji je nemoZné dohledat, co student citoval. Také prace
vykazuje nevhodnou troveii detailu - prili§ mista je vénovano avodu LEGA a obecnému navrhu
vzducholodi, kde technické detaily jsou opomijeny a nejsou ptilis vysvétleny. Naopak, samotna
identifikace a predeviim nédvrh regulatort by mohly byt vice diskutovany.

Na zgvér bych pozitivné ohodnotila studentfiv pfistup k samotnému programovani, ktery v textu



