HODNOCENI DIPLOMOVE PRACE
Vedouci DP

Jméno diplomanta: Tomas Cechura Garantujici katedra: KKY

Niazev diplomové prace: Mobilni robot s podtlakovym pfisavanim
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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Diplomova prace (DP) Tomase Cechury se zabyva navrhem algoritmii fizeni mobilniho robotu pro Géely
ultrazvukové diagnostiky svart potrubnich systémi jadernych elektraren. Robot se ma pohybovat po
potrubi tak, Ze sleduje vyznacenou trajektorii, ktera odpovida linii svaru. Pfi takovém pohybu musi byt
robot pfitlatovan né&jakou silou k potrubi, ponévadz jeho pohyb neni omezen pouze na horni ¢ast potrubi.
Cilem DP byl navrh algoritmu sledovani trajektorie a fizeni pfitlaéné sily regulaci podtlaku v dutiné mezi
robotem a potrubim.

DP Tomase Cechury je velmi kvalitni. Autor vytvofil dynamicky model robotu, navrhl vizualni zpétnou
vazbu pro ucely sledovani trajektorie a zpuisob ohodnoceni kvality fizeni. Ovéfil téz princip fizeni
podtlaku pomoci ¢ipového ¢idla tlaku. Disledné pfi tom pouzil metodu navrhu na zikladé modelu.
Vysledky dikladné ovéfil metodou simulace. Reseni vyse uvedenych riiznorodych problému doklada
pozoruhodnou odbornou erudici autora.

Otazky: 1) V praci je uvedeno, ze kombinace rozvazbovaciho regulatoru a dopfedné vazby neni zcela v
poradku. Pro¢?

2) Cim je omezena manévrovaci schopnost uvazovaného robota? Jak to souvisi s vasimi vysledky
sledovani trajektorie ,,viny“?

Splnéni bodii zadani oplng¢  |[] &asteéné  |[] nesplnéno
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