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Experimentalni ovéfeni na skute¢ném modelu

Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

DP prace se zabyva ucelenou tématikou navrhu a fizeni lanovych paralelnich robotii. V ramci prace byl
popsan teoreticky navrh lanového robotu se zavésenym biemenem prostiednictvim 3 resp. 4 lan
ukotvenymi na kladkach ve fixnich pozicich u stropu. Byl vytvoien virtualni simulaéni model v prostiedi
Matlab/Simulink/SimScape a analyzovan pracovni prostor robotu spliiujici podminky napnuti dilé¢ich lan
silou v definovaném rozsahu. Teoreticka ¢ast prace byla dopInéna generatorem pohybové trajektorie
zalozeném na kubické aproximaci zajmovych bodi. Dale prace zahrnovala vlastni ndvrh konstrukce a
realizaci skuteéného modelu lanového robotu s krokovymi motory. Ridici systém byl postaven na HW
Raspberry s nadstavbou Monarco HAT a algoritmy fizeni implementovany v fidicim systému redlného
casu Rexygen.

Autor v praci predvedl velkou miru samostatnosti a musel se potykat s celou fadou problémil, které
vychazi predevsim s realizaci skute¢ného modelu robotu a jeho fidiciho systému. Vzhledem k pouzitému
HW musel vyiesit kompletni komunikaci s ne ptili§ dobfe dokumentovanymi a firmwarem vybavenymi
krokovymi motory. Presto autor dokazal uspé$né model robotu realizovat a ozivit. Souéasti DP je i
zpracované video ze simulaci a redlnych experimentd.

Pres vesker¢ dil¢i pripominky, viz dale, proto hodnotim praci jako vybornou a doporucuji ji k obhajobé.

Dopliujici otazky:
1. Pro¢ jste nepouzil jiny typ krokovych motorii s moznosti vyuziti néjaké vhodnéjsi komunikace pro
fizeni pohybu (napf. CAN, EtherCAT) ¢i jiny typ kontrolert pro krokové pohony, ktery by
umoznil kontinuédIni zadavani polohovych setpoint.

2. Zavésené biemeno bylo pripojeno 4 lany, které vSak nevedly do jednoho bodu (zévésu). Toto
zcela jisté ovliviiuje orientaci bifemene, a pokud ptedpokladame, ze fidite kompletné XYZ polohu,
tak tuto orientaci jiz nemuzete nikterak ovlivnit — bfemeno se klopi dle pravidel dynamické
rovnovahy. Zabyval jste se timto problémem detailngji?

3. V prikladu pick&place aplikace najizdite do definovanych poloh, prejezdy mezi témito polohami
jsou vSak zdanlivé nekoordinované. Toto je zplisobeno polohovym fizenim krokovych pohonii?

4.V modelovém pripadé vyuzivate kubickou interpolaci v prostoru zobecnénych souradnic XYZ, a




to v kazdé ose zvlast’ — zajisti toto skutec¢né piimkovou interpolaci ve vysledném prostoru XYZ,
tzn. koncovy efektor se pohybuje po piimce s néjakym profilem te€né rychlosti?
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