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Diplomové price pana Otavy se zabyva ndvrhem a implementaci softwaru fidictho systému
pro malé mobilni roboty. V textu préce autor na 53 strandch pfehledné popisuje jednotlivé as-
pekty své price a vhodné dopliiuje text ndzornymi obrézky. Nejprve je teoreticky rozebrdno
zaddn{ a jsou pfedstaveny pouZité technologie a postupy véetné zdfivodnéni jejich vhodnosti.
Poté jsou v souladu se zaddnim podrobné analyzovany vlastnosti tfi opera¢nich systémi redlného
¢asu a na zakladé vysledkf je vybrdn nejvhodné&jsi z nich. Déle je popsdna implementace vyv-
inutého softwaru, ktery je navrzen moduldrnim zpiisobem tak, aby byl pouzitelny v riznych ap-
likacich. Zévér prace patif testovaci aplikaci a vysledkiim dosazenych pfi experimentech s redlnym
robotem. V piflohach jsou pak uvedeny dopliujici informace k vyvinutym aplikacich a po-
drobnéjii visledky experimenti.

Souddsti prace je i CD obsahujici dokumentaci, vysledky experiment a viechny zdrojové
kédy (firmware ma cca 2100 fadek, C+# aplikace pro PC 1600 fddek a testy RTOS 1500 fadek).
Zdrojovy kéd je diikladné komentovan; komentéfe firmwaru maji zhruba stejny rozsah jako
samotny kéd. Generovand dokumentace je psdna anglicky a je pfehlednd, i kdyZ obgas trpi
drobnymi gramatickymi nedostatky.

7 dat, kterd jsou souddsti price je zfejmé, Ze student zaddni splnil v plném rozsahu. Kéd
programil je dobfe strukturovany a je vidét, ze student md s programovénim jisté zkuSenosti.
Pozitivni je i fakt, ze student umi znalosti z teorie Fizen{ aplikovat v praxi. Pokud bych mél zminit
néjaké nedostatky prace, tak snad jen drobné typografické prohfesky typu odkaz na literaturu za
tetkou ¢i obéasné pouziti rozdélovniku namisto pomléky. Déle se v textu vyskytuje nékolik mélo
formulaci, které nejsou \iplné pfesné nebo jednoznaéné, napf. mutex je popsén jako prostfedek pro
wzabezpedent sdfleného zdroje® — chybi proti ¢emu zabezpetuje, nebo frize ,instrukce nemuseji
bijt zarovndny na 32 b adresy®, kdy chtél autor zfejmé Fet, Ze instrukce nemuseji byt zarovnany
na hranici 32 bita.

Na studenta mam nasledujici otdzky:

1. Pfenos robotu byl odvozen a identifikovdn véetné hmotnosti samotného robotu. V zavéru
jsou ale uvedeny pfechodové charakteristiky s volnymi koly, tedy bez hmotnosti robotu.
Pro¢? Podobné mi neni jasné, jestli zvolend vzorkovaci perioda 20ms nenf pfilis velka,
pokud se neuvazuje hmotnost robotu.

2. V préci je popséna on-line identifikace metodou RLS a jeji implementace, ale chyb{ diskuze
nad vysledky. Funguje on-line identifikace tak, jak bylo otekdvano?

Celkové préci povazuji za velmi zdafilou a hodnotim ji stupném vyborné (A).
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