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Samostatnost zpracovani tématu DP

Vhodnost pouzitych metod

Zplisob zpracovani a vyhodnoceni

Spravnost ziskanych vysledkn
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Dopinéni hodnoceni, ptipominky, dotazy:

Diplomova prace (DP) Vojtécha Stranského se zabyvé vyvojem demonstradni aplikace ,balancovani mige
na hrotu efektoru primyslového robota®. Cilem aplikace je demonstrovat vysokou kvalitu fizeni pohybu
soucasnych robotti. Resena {iloha je z teoretického hlediska identicka s dlohou balancovani sférického
mverzniho kyvadla pro pfipad, kdy pivot kyvadla (sféricky kloub) se pohybuje v trojdimenzionalnim
prostoru. Autor DP nejprve odvozuje matematicky model kyvadla fizeného vektorem zrychleni pivotu,
Vysledkem je nelinedni model desatého Fadu. Poté je navrzena pohybova trajektorie z klidu do klidu
reSenim dvoubodove tlohy pro pfislunou soustavu diferencialnich rovnic. Linearizaci kolem této
trajektorie je ziskan linedrni dasové variantni systém. Pro tento systém je potom navrzen stabilizujici
zpétnovazebni algoritmus pro sledovani prisluiné trajektorie metodou LQR na koneéném horizontu.
Funkénost celkového fesent je ovéfena v Simulinku a vysledné implementace v programovém systému
REX. K ovéfeni na realném robotu zatim nedoslo (nebylo to ani v planu DP), ponévadz zatim neni
dokoncen na$ vyvoj optického snimént polohy kamerovym systémem. DP je velmi kvalitni jak po
obsahové tak formdlni strance. Diplomant v nf prokazuje hluboké porozuméni dané problematice.

Otazky: 1) Na str. 31 je diskutovana robustnost LQ regulatoru na nekoneénéim asovém horizontu. Lze
ptislusné tvrzeni o robustnosti pouzit i v DP pouzitém piipadu konedného horizontu? 2) Jakym zplisobem
byla v koneéné simulaci do celkového modelu uzaviené smy¢ky zahrnuta dynamika vlastniho robota?
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