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Řízení robota mindstorms nxt pomocí pc
(téma)

Práce se zabývá možnostmi řízení robotu typu MINDSTORMS NXT. Téma mobilní robotiky je v současnosti velmi aktuální, neboť aplikace založené na mobilních robotech se stále více prosazují nejen v průmyslových, ale například také ve vojenských a záchranářských úlohách. 

Všechny body zadání byly splněny. V teoretické části práce autor stručně popsal hardware robotu a déle rozvedl možnosti samotného programování. Jsou zde uvedena jak dostupná vývojová prostředí a programovací jazyky, tak také přehled vlastností, výhod a nevýhod jednotlivých řešení pro tvorbu řídicího programu.  
Praktická část práce se zabývá samotnou realizací softwarového vybavení pro ovládání robotu.  Jak je v práci uvedeno, existují dva přístupy řízení robotu NXT. V prvním případě jsou řídicí algoritmy prováděny přímo procesorovou jednotkou robotu. Tato práce se však zabývá druhým přístupem, kdy procesorová jednotka slouží pouze ke komunikaci. Samotné řízení pohybů je pak prováděno ze vzdáleného zařízení, kterým může být například osobní počítač. V této části práce je popsáno spojení robotu a PC pomocí USB kabelu a dále praktičtější řešení pomocí bezdrátové technologie Bluetooth. Hlavní náplní diplomové práce byla tvorba knihovny pro ovládání pohybů robotu konstrukce Tag-bot. Tato nová knihovna využívá funkcí a metod již vytvořené knihovny, kterou autor nalezl při hledání materiálů na internetu. Nově vytvořená knihovna rozvíjí stávající funkce a řeší některé problémy v řízení pohybů, na které autor při realizaci narazil.
Největším přínosem práce je právě vytvoření nové knihovny, která může sloužit jako interface mezi hardwarem robotu a vyšším řídicím algoritmem na PC. Vzhledem k tomu, že knihovna je vytvořena univerzálně ve formě knihovny dll, je možno její metody využít v nejrůznějších vývojových prostředích na PC. Využití výsledků práce by mohlo být při výzkumu moderních algoritmů řízení mobilních robotů, využívajících některého z principů umělé inteligence. Autor například ukázal, jak je možné použít vytvořené funkce a metody v prostředí MATHEMATICA. V práci bylo zmíněno použití robotu pro takzvaný robotický fotbal. Další možností, pro kterou by se konstrukce použitého robotu hodila, by mohla být úloha hledání nekratší cesty bludištěm. 

Práce je po obsahové stránce na dobré úrovni. V některých kapitolách, zejména v praktické části práce, je však poměrně velké množství překlepů a jazykových chyb. Výhradu mám také k absenci odkazů na použitou literaturu v textu.  Po stránce odborné je diplomová práce na velmi dobré úrovni. Je zřejmé, že autor se v dané problematice orientuje a dokazuje své dovednosti v programování. 
Otázky ke SZZ:

· V kapitole 1.2 je popis hardwaru robotu a použitých senzorů. Dají se senzory k řídící jednotce připojit libovolně? Je možno například namísto zvukového snímače připojit dvojici ultrazvukových snímačů vzdálenosti?
· V kapitole 4.3.2 je uveden problém regulace úhlu otočení řízeného pohonu pomocí funkce Run, která je součástí původní knihovny MindSqualls.dll.  Na tomto místě je také uvedeno, že knihovna obsahuje další funkci SetOutputState, která má více možností včetně volitelného typu regulace pohonu. Je možno pomocí této funkce dosáhnout lepších výsledků? Proč nebyla tato funkce použita jako základ pro nově vzniklou knihovnu RemoteLibrary.dll namísto funkce Run?
Návrh na klasifikaci diplomové práce:
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