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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Diplomova prace se zabyva vylepSeni m existujici Stewartovy platformy a jeji vyuziti pro feSeni ulohy
stabilizace polohy kuli¢ky na nakonéné roving. Praci je mozné z hlediska zaméfeni rozdélit do dvou &asti.
V prvni €asti autor popisuje modifikaci konstrukce a navrh nové elektroniky Stewartovi platformy.

Ve druhe ¢asti se pak vénuje névrhu regulatoru Fidici polohu naklonéné roviny, na které je stabilizovana
kulicka.

Cést vénovanou Upravé a rozsifeni stavajiciho modelu Stewarovy platformy je mozné povaZovat za
pfinosnou. Autor vyftefil mnoho technickych problémi pfi navrhu HW i SW a vysledkem této ¢asti prace je
povedeny redlny model 6DOF manipulatoru.

Cast vénovana navrhu algoritmu fizeni jiz bohuzel pfili§ pfinosna neni. Autor nejprve navrhl a simulaéné
ovefil algoritmus stabilizace kulicky na naklonéné roving a pak se pokusil tento algoritmus pouzit pro
fizeni dotykové plochy s kuli¢kou umisténé na Stewartove platformé. Typické trajektorie kulicky

a pribéehy fidici veli¢iny vyobrazené obr. 5.1.-5.6. oviem nesvédéi o tom, Ze by se aplikace na realnou
plaformu zdafila. V tomto kontextu chybi jednak ovéfeni stabiliza¢niho algoritmu v simulaénim modelu,
ktery by obsahoval i model platformy a chovani kulicky a jednak ovéteni spravné funkce jednotlivych
modult fidiciho systému.

Z formélniho hlediska nema prace véts nedostatky. Nicméné by si jednotlivé ¢asti feseni zaslouzili
detailn€jsi popis a ovéteni spravné funkénosti. Praci dopurucuji k obhajobé a hodnotim jako velmi dobrou.
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