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Prace se zabyva vyvojem simuldtoru pro autodrahovou platformu pro projekt Slotcar platooning.
Cilem prace bylo naprogramovat simuldtor v Matlabu/Simulinku, ktery by simuloval chovéni auta na
rlznych autodrahovych tratich.

Student zacal pracovat na simuldtoru jiz v rdmci individualniho projektu v pfedchozim semestru, ve
kterém se sezndmil s projektem a v jazyku C implementoval metody pro rychlé ukladani méfenych
dat. V ramci bakalafské prace pak poufil tyto metody pro validaci vystupdi simulatoru.

Student béhem semestru svédomité pracoval a pravidelné konzultoval se mnou jako vedoucim prace.
Velmi pozitivné hodnotim, Ze z velké ¢asti pracoval samostatnd, Byl schopen si sém nastudovat
zptisob programovani S-funkci a GUI v Matlabu a nésledné je i pouZit pfi realizaci Gkolu, Vysledny
simulator funguje velmi dobfe, je dobfe dokumentovan a graficky pfivétivy. Za drobny nedostatek
bych povaZoval ne vidy spolehlivy validator traté. Nékteré traté nespravné klasifikuje jako
nerealizovatelné (napf.: kruh z L4/15 zatdéek).

Student splnil viechny body zadéni, pfesto nemuZu hodnotit préci jako vynikajici. Za vynikajici bych
povazoval, kdyby student pracoval nad rdmec zadéni, nap¥. zprovoznit a porovnavat i méfeni

z akcelerometru, implementovat dikladnéjii porovnani s naméfenymi daty (vice prijezdi stejné
drahy) nebo vyzkouset pokrocily regulator, ktery by vzal do Gvahy informaci o zndmé trati.

§ pfihlédnutim k vySe uvedenému praci doporuéuji k obhajobé a navrhuji udé&lit zndmku B - velmi
dobfie (85 bodu).
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Préce se zabyva implementaci skriptu pro sestaveni a validaci virtualni drahy, a déle pak simulaci jizdy
jednoho nebo vice autitek po této draze. Zad4ni je pfimoéarg, &isté implementaéni, na text prace je
mozne nahliZet jako na podrobny ,manudl” k softwaru, ktery byl vytvofen. Neboli text pfehledné&
popisuje zpisob, jakym jsou jednotlivé funkcionality implementovény a jak funguji. Nutno poznamenat
dvodem, Ze student spinil viechny body zaddni bez vyhrady. Pfesto bych v Gvodu uvital odstavec
popisujici vyznam této prace vzhledem k projektu, jeho? je souédsti.

Verifikace sestavené dréahy je zpracovéna systematicky a je vizudlné velmi povedena. GUI je zpracovéno
privétivé s pouZitim callbackd. Téch by 3lo poutit i pro implementaci funkcionality ,,zoom*, ktera by jesté
vice zvysila uZivatelskou pfivétivost. Poté3ilo mé, Ze prace se mimodék zabyv napf. i vyhlazovdnim pfi
vizualizaci zatacek. Samotny simuldtor je realizovany skrze definované blogky Simulinku. Kéd

implementace je Citelny a dobfe komentovany.

Implementace tedy uZivateli dovoluje sestavit libovolnou drahu. Validaéni skript pfekontroluje
realizovatelnost drahy a nasledné exportuje parametry dréhy do Simulinkového bloku simulatoru. Jak je
ukdzéno v zavéru prace, simulator je schopen pomérné presné simulovat prijezd auta {nebo vice aut) po
draze, resp. jejich rychlost a dhlovou rychlost, v porovnanf s jizdou skuteéného auticka.

Text prace je kvalitni a aZ na drobnd opomenuti, jako je napf. zapomenuty symbol hmotnosti m v (4.10)
a (4.11), obsahuje pouze zanedbatelné nedostatky ve formatovani (napf. font rychlosti v v (4.6)).
Urover technického vyjadiovani studenta je dobra. Celkové je préace pfehlednd a srozumitelnd a
vykazuje viechny naleZitosti, které by odborna prace méla obsahovat.

Vzhledem ke zpracovéni simuldtoru i jeho ufivatelské pFivétivosti i funk&nostia s pfihlédnutim ke kvalité
textu navrhuji hodnoceni

A —vyborné.



Otdzky.

e Naobr. 3.1 je zjednodu3eny model autitka v zataéce. Jaké vlivy jste uvaZovali a jaké naopak
zanedbali, aby bylo moZné uvaZovat vzorec (3.3)? Pro jaké rozsahy hodnot Ra ¢ je vzorec (3.3)

platny?

e Vextrémnim pfipadé, kdy bychom sestavili jednoduchy oval z 300 dilii tak, e bude znaéné
pFevaZovat dili rovinek ve sméru osy x, bude tolerance spottend podle vzorce (3.8) pfesné
31,2cm, co? je dost na to, abychom jeden dil rovinky odebrali docela a validace pfesto probéhla
v pofadku. Dal by se vypocet tolerance zptesnit, aby k tomuto nedochazelo?
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