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Zadéni diplomové prace pana Albershteyna vzeslo z pozadavku firmy Eaton. Tato firma pouziva
pro mnohé své projekty tzv. Model-Based Design, kdy je aplikace vyvinuta a simulovina v grafickém
prostiedf Simulink a souasné je automaticky vygenerovan kéd aplikace pro cilovou hardwarovou
platformu. Pro budouci projekt firma potfebuje generovat kéd pro novy mikrokontrolér a to tak, aby
byl kompatibilni se softwarovou architekturou AUTOSAR pouzivanou v automobilovém pramysiu
a vyuzival existujici moduly AUTOSARu - operaéni systém a ovladate (MCAL) - podporujici dany
mikrokontrolér.

Student mohl vyjit z existujictho fe§eni generovani kédu pro jiny mikrokontrolér, které bylo vy-
vinuto v nasi skupiné a je pouZivano mimo jiné i firmou Eaton. Pro tuto préci se diplomant musel se-
znamit se specifiky pouZitého mikrokontroléru a hlavné nastudovat problematiku AUTOSARu, ktera
je relativné sloZitd, zejména kviili velkému mnoZstvi specifikaci a jejich rozsahu. Jeden z problémil,
ktery student fe$il byla také potfeba pouziti proprietarniho SW (kompilator, konfiguraéni nastroje
pro AUTOSAR), ktery byl dostupny jen ve zkusebnich (a omezenych) verzich. Architektura AUTO-
SAR totiZ zahrnuje mnoho aspektii vjvoje softwaru pro fidicf jednotky automobili a kompletni vy-
vojové néstroje jsou sloZité a mnohdy pomérné drahé. Trvalo tedy pomé&rné dlouho, nes se viechny
potfebneé soutésti podafilo zprovoznit dohromady. Z toho diivodu se nestihla implementovat pod-
pora pro viechny periferie, které jsou v zadéni. Nevidim v tom ale z4sadni problém, protoZe sloZitost
price spotivala pfedeviim v hled4n{ toho, jak integrovat jednotlivé komponenty (Simulink, AUTO-
SAR, apod.) dohromady. Podporu pro dalsi periferie lze nyni pomérné jednoduse dodélat.

Student pracoval rovnomérné po cely $kolni rok. Véechny zisadni problémy, na které narazil
byl schopen samostatné vyfesit, nebo mu k tomu sta¢ila jen drobn rada i nasmérovani spravnym
smérem. S vysledkem jsem tedy spokojen, ale trochu mé mrzi, Ze nepodafilo udélat vée, jak bylo
planovino - zejména zprovoznit tzv. ,external mode" pro komunikaci mezi mikrokontrolérem a Si-
mulinkem. Préci tedy hodnotim stupném B - velmi dobie.
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1. Pristup studenta k zadanému tikolu

Cilem diplomanta bylo vytvofit PIL systém pro MCU na bazi jadra €200. Podrobné
zadani a detailni ¢asovy plan byl poskytnut spoleénosti Eaton. Diplomant k zadanému Ckolu
pristoupil svédomité a snaZil se vSechny body zadani splnit v definovaném &asovém
horizontu. Zadani prace bylo zamémé maximalistické, coZ dalo diplomantovi moZnost
soustfedit se na stéZejni casti, které tak stihl vypracovat. Rozsah nevypracovanych éasti
(External mode, CAN, FlexRay...) povaZuji za odpovidajici ¢asovému planu, ktery meél
diplomant k dispozici. Diplomant véas a dostate¢né fesil vSechny technické vyzvy (HW
debugger, napajeci zdroj, licence ...). Diplomanttiv pfistup k zadanému ukolu tak povazuji za
bezproblémovy a odpovidajici schopnostem a dovednostem absolventa magisterského
studia.

2. Zvoleny postup feseni

Ve zvoleném postupu feSeni diplomant v maximalni mite vyuzil jak prace svych
predchidct (projekt RPP), tak hotovych feSeni tietich stran, zejména AUTOSARuU a MCAL.
Tim prokazal, Ze je schopen orientovat se v problematice navrhu embedded systému za
vyuziti jiz hotovych &asti, coz je jedna nejdlleZitéj§ich dovednosti pfi navrhu jakéhokoliv
embedded systému v dnesni dobé. Za trochu problematické oviem shledavam autorovo
vymezeni se, kde skondili jeho pfedchlidci a kde pokragoval on. Napfiklad z projektu RPP
prevzal mnohem vice neZ jen TLC 3ablony jak zmifiuje na strané 16. Znovu opakuji, Ze je
naprosto spravné, Ze tak ucinil, ale v kvalifikaéni praci je nutné explicitné a pokazdé, kdyz je
to tfeba, odlisit, co a v jaké mife bylo pfevzato odjinud a co je invenci autora.

3. Dosazené vysledky

Dosazené vysledky jsou v praci zdafile popsany a zdokumentovany véetné kapitoly
obsahujici uZivatelsky manual k vytvofenému PIL systému. K samotnym vysledkim bych
mél nékolik méné &i vice zavaznych vyhrad. V kapitole 7.3 diplomant poskytuje dikaz, Ze
jim vytvofeny PIL sytém je schopen dosahnout poZadované granularity 500 us, tak ze
zaznamena vystup log. signalu na osciloskopu po dobu cca 150 ms. Z takového méfeni Ize
usuzovat jen tolik, Ze v daném &asovém horizontu systém tuto schopnost asi mél (k tomu
bychom ovSem potfebovali analyzu vSech 150 pulst). Nicméné o schopnosti systému
dosahovat této vlastnosti v riznych situacich nam to mnoho nefekne. Zde by se spi§ hodila
analyza celého fetézce volani API funkce Dio_WriteChannel a vliv jednotlivych komponent
(Casovace, synchronizace, planovat ...) na tuto funkénost.

Taktez nesouhlasim s autorovym tvrzenim na strané 32, Ze diky neexistujicimu
externimu médu bylo nutno implementovat funkci overrun tak, Ze sama posle v piipadé
vyskytu této situace zpravu do SCI portu. Rozhodnuti o tom, co se ma v takovém piipadé
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udélat, je pfece zcela v rukou autora aplikace. Ten na zéakladé vystupu overrun bloku (at’ uz
je to binarni vystup nebo volani funkce) rozhodne o dalSim postupu.

Diplomantovo zachézeni s APl funkcemi z AUTOSARuU je velmi problematicke pro
redlné vyuziti neb naprosto ignoruje jejich néavratové hodnoty (tfeba funkce
Adc_SetupResultBuffer v sfunction_adc.tlc). To v technické praxi vede az piili§ Casto
k nepfijlemnym chybam, které se velmi obtizné identifikuji. Takova programatorska lezernost
se dle mych mnohaletych zkusenosti velmi téZko u Eerstvych absolventl odstrariuje. Pfitom
pravé v pfipadé embedded systéml, které jsou jadrem aplikaci vyZadujici funkéni
bezpe&nost, mize mit takova nedlslednost fataini disledky.

4. Formalni nalezitosti

Po formalni strance povaZzuji praci za velmi zdafilou. Grafickd Gprava je na vysoké
Grovni, po jazykové strance lze vytknout jen minimum pfeklepu nebo problematickych
formulaci. PfestoZe autor v praci dusledné pracuje s literarnimi prameny, tak u evidentné
pfevzatého obrazku 2.1 odkaz chybi.

Po zvaZeni v3ech aspekt( hodnotim diplomantem pfedloZzenou praci klasifikatnim stupném
A /90 bod.

V Roztokach 18. 6. 2018

Ing. Pavel Kucera, Ph.D.
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