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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

PredloZena diplomova prace se zabyva inovaci a navrhem Fizeni obecné 6 DoF Stewartovy platformy a
Jeji nasledné vyuziti jako akéni ¢len pro polohovani naklonéné roviny za ucelem stabilizace polohy
kulieky. Préci lze rozdglit na praktickou a teoretickou ¢st. V praktické ¢asti se autor vénoval technickému
feSeni pro fizeni aktuatord Stewartovy platformy realizované 6 krokovymi motory. Krokové motory byly
fizeny prostfednictvim fadi¢ ovladanych Fidici deskou Arduino DUE s odpovidajicim shieldem (pro
fizeni fadi¢i). Povelovéani jednotlivych aktutori bylo zaloZeno na zékladé zadavani G-kodu (v prostoru
polohy koncového efektoru - pies fedeni kinematické tlohy), ktery byl generovan dle pozadavki
zpétnovazebniho fizeni kuli¢ky na naklon&né roviné Fidicim systémem REX béZicim na desce Raspberry
PL V této Casti prace je patrny zasadni vlastni prinos autora, nebot” implementace HW a vlastni SW
komunikace neni trividlni zalezitosti (zejména v pripadech fizeni pohybu). Autor musel zaroven fesit fadu
technickych problému souvisejicich s realnym uvedenim do provozu. Druha (teoretickd) C¢ast prace viak
bohuZzel vykazuje celou fadu nedostatkd a zavadgjicich tvrzeni tykajicich se pfedev§im navrhu samotného
algoritmu fizeni. Jmenujme nékteré zasadni: Na str. 9 Je uveden nekonzistentni popis tranformaci
souradnych systémi (neodpovidajici znaménka v rovnicich 2.2,2.3a25,2.6); str 11: co znamena matice
posunuti T?, str. 12: nekonzistentni znaéeni proménnych li, Li; str. 31: formulace "tato linearizace
dovoluje ménit ahel o +-2deg" neni nikterak zdivodnéna; str. 31: neopodstatnéné "pridani" délek
naklonéné roviny do pienosti (3.12, 3.13), navic formalné $patna definice prenosti (spravné: Px(s) =
Y(s)/U(s)); str. 34: Obrazek 3.5 - zdtivodnéni nedoregulovani na pozadovanou hodnotu nemtze byt

z divodu fizené nelinearni soustavy, kdyz cely navrh regulatort a simulaéni model je jiz realizovéan

s linerizovanym systémem, viz Obr. 3.2 (nesouvisi s bodem linearizace); str. 56 a déle jsou uvedeny
vysledky na realném modelu platformy, kdy jsou regula¢ni odchylky téméF 100%, navic akéni zasahy jsou
neustéle v saturaci; atd.

Celkove proto ptisobi prace dojem, Ze autor se vénoval zejména ovladaci ¢asti (¥izenf krokovych motori)
a komplexni feseni problému nebylo dostateéné predem promysleno. Zarovei lze usuzovat, ze dil&i &sti
prace nebyly dostatecné testovény v j ednotlivych etapach vyvoje. Typicky napiiklad samotny HW a
komunikacni SW, ktery realizuje ak&ni zasahy a snimani skute¢né polohy kulicky (dotykovym panelem) -
zde lze predpokladat, ze pozadované akéni zasahy nebyly ve skute¢nosti spravné aktuatory realizovany
(pravdépodobné zpiisobeno problémy v komunikaci, omezenymi moZnostmi krokovych motort, problémy
se synchronizaci provadénych p¥ikazi G-kédu, atd.). Lze fici, Ze velka &4st probléma pii feseni mohla byt
Jisté odstranéna, pokud by byl vytvofen kompletni simulaéni model (kinematika Stewartovy platformy
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(napf. v SimMechanicsu) + nelinearni model chovani kulicky + linearni regulator navrzeny na zakladé
linearizace). Zaroveri by tak mohla prace obsahovat spravné, byt simulacni vysledky ziskané na zakladé
virtudlniho modelu, které by opodstatiiovaly navrZeny pristup (pfesto, Ze redlné implementace na
skutecném zafizeni s sebou zcela jisté miZe p¥inést fadu komplikaci).

Po formalni strance je prace napséna bez zjevnych zasadnich chyb. Nékteré ¢asti viak mohly byt Iépe
strukturovany, chybi napiiklad celkové schéma fizeni se struénym popisem jednotlivych ¢asti, coz je vzdy
pri feSeni takto komplexniho problému vhodné. Pres veskeré vyhrady vSak celkové praci hodnotim dobie
a doporucuji k obhajobe.

Otazky:

1) V ramci prace je uvedeno pouziti inercialniho ¢idla (néklonoméru) - pro¢ nebyl zafazen do algoritmu
fizeni (nebo alespon do algoritmu ovéfeni spravného polohovani naklonéné roviny)?

2) Pro¢ byla volena komunikace (fizeni krokovych motorti) dle G-kédu? Domnivam se, 7e G-kéd je
urceny prioritné k planovani pohybu operatorem (eventueln& jeho automatické generovani z CAD
vykresil) pfi obrdbéni - tedy v oteviené smycce, nikoliv viak pro zpétnovazebni algoritmy fizeni pohybu
(zde existuji vhodné&jsi ptistupy).

3) Byla v ramci vyvoje ovéiena funkénost samotného polohovéni platformy, ve smyslu reakce na
poZadované hodnoty jeji orientace (tedy bez uzaviené zp&tné vazby od regulétort stabilizace kuli¢ky)?

Splnéni bodl zadani [] aplné X easteene ] nesplnéno
Doporuceni prace k obhajobé X ano [(Tne
Celkové hodnoceni price [:l vyborné D velmi dobre X dobre D nevyhovél
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