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Téma préce: Navrh systému decentralizovaného fizeni manipulatoru antropomorfniho typu
pomoci reguldtorti typu PID

Zasady pro vypracovani: Cilem préace je navrh systému decentralizované¢ho fizeni
manipuldtoru antropomorfniho typu pomoci regulatort typu PID, kdy prostor kinematickych
veli¢in je automaticky rozdélen na vice oblasti, kterym ptislusi rizna nastaveni regulatora.
Nastaveni regulatort je v jednotlivych segmentech urceno na zakladé¢ linearnich model
ziskanych metodou nejmensich ¢tvercii z matematického modelu manipulatoru. Chovani bude
ovefeno simulaci.

Teoreticka ¢ast ma obsahovat uvedeni do problematiky, vyklad zakladnich principt
identifikace a fizeni robotickych manipulatora. Praktickd ¢ast bude obsahovat: 1) popis krokt
navrhu a vyuzitych algoritmti, 2) software vytvofeny v prostitedi MATLAB, popf. jiném
programovacim jazyce, 3) zpravu o experimentalné oveéfenych vlastnostech realizovaného
systému fizeni, v€etné grafickych ilustraci.

Hodnoceni prace

Naplnéni cilu prace, iplnost a obsahova spravnost:

Simulaci byl ovéfen princip decentralizovaného tizeni robota antropomorfniho typu s
vyuzitim PID regulatori, zaloZeny na pfiblizném linedrnim modelu 2. fadu. Dale byl
realizovan sofistikovanéjsi princip fizeni, kdy parametry regulatorii se méni podle pozice a
nastaveni regulatori je ur¢ovano automaticky na zakladé méfenych hodnot polohy a rychlosti.

Spravnost pouze na zéklad¢ precteni prace Ize ale jen obtizné€ posoudit, protoZe nejsou
dostatecné vysvétleny nékteré kroky, které byly pro feSeni nutné, zejm. chybi vztahy pro
kinetickou energii a vysledné vztahy pro ¢leny pohybové rovnice robota, které byly ziskany s
vyuzitim software Matlab. I kdyz jsou nékteré vysledné vztahy velmi komplikované, text
prace mél obsahovat alesponi ¢aste€nou prezentaci téchto vysledki a popis ptislusnych
programu. PrisluSné skripty vSak ptilozené jsou. RovnéZ chybi vysvétleni, jak je uréen odhad
diagonalni ¢asti matice B(q), znadeny B .

Na druhé strang, text obsahuje mnoho zbyte¢nych informaci, které jen vzdalené souvisi s
tématem - napf. typy kinematickych struktur, senzory a pohony roboti.

Prezentované experimentalni vysledky pro rizné hodnoty pfevodového poméru K, a tlumeni
jsou zbyte¢né. Fakt, Ze vysledné pribéhy nezdvisi na pfevodovém poméru, by mél byt ziejmy.
Zajimav¢jsi by bylo ukazat prabéhy pro vice dvojic poc¢atecnich a koncovych konfiguraci,
popft. rovnéz pro jinou nez skokovou pozadovanou trajektorii.

Formdlni uroven prace: Text je logicky ¢lenén a ma pfiméfeny rozsah. Graficka uroven a
stylisticka uroven je pomérné dobrd, az na n¢kolik pravopisnych chyb. Je patrnd snaha autora
problém zasadit do obecngjSiho radmce, napt. kap. 1.3.1 o modelovani nebo kap. 1.5 o PID




regulatoru. Tyto snahy ale nedopadly dobfte - odpovidajici ¢asti textu jsou piilis§ strucné a
obsahuji fadu nepiesnosti (uvod kap. 1.3., kap. 1.5). Nékteré kroky feSeni jsou v textu
nevhodné prezentovany jako piiklady — str. 52, str. 58.

Dalsi pfipominky:

R. (2.14) a (2.17) jsou nespravné zapsané — obsahuji déleni matic.
Reseni r. (1.62) dava poély, nikoliv kritické hodnoty.

Dotazy k obhajobé:

1) Jak byla uréena matice B, ktera se vyuzivéa pro navrh regulatoru ?

2) Na str. 39 je vysvétlen znamy fakt, ze integracni slozku lze vyuzit pro odstranéni trvalé
regulac¢ni odchylky. V uvazovaném ptipad¢ ale ptenos uz nulovy pol obsahuje. Ptesto se u
této metody fizeni vyuziva regulétor s integracni slozkou. Pro¢ ?

Praci doporuéuji k obhajobé a hodnotim stupném velmi dobie minus.
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