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L, NAVRH SYSTEMU DECENTRALIZOVANEHO RiZEN{ MANIPULATORU
ANTROPOMORFNIHO TYPU POMOCI REGULATORU TYPU PID*

Ptedlozena prace se zabyva navrhem systému decentralizovaného fizeni manipulatoru pomoci PID regulatord.
Clenéni prace odpovida pozadavkiim zadani na teoretickou a praktickou ¢ast. Teoreticka Gast v rozsahu 35 stran
je dostatecna a obsahové piimérena. Prakticka ¢ast se vénuje vytvoreni vlastniho matematického modelu, odhadu
parametri modelu pro jednotlivé segmenty a vlastnimu nastaveni PID regulator. V nasledujici samostatné
kapitole jsou prezentovany dosazené vysledky vcetné porovnani.

Vlastni software pro simulaci je realizovan v prostfedi Matlab. Jednotlivé soubory jsou rozdéleny do dvou
Casti: vV prvni ¢asti je vytvofeni matematického modelu a druha ¢ast se vénuje segmentaci, identifikaci, nastaveni
parametrt fizeni a vysledktim.

Po formalni strance ma textova zprava prace nékolik nedostatki. Seznam pouZité literatury by mél obsahovat
snad jen vetejné piistupné zdroje a ne interni e-mailovou komunikaci se Skolitelem ¢&i off-line pfednasky. Na
strané 59 se piSe o rovnici (2.28 -2.29), ale vlastni zapis neobsahuje rovnitko, jedna se tedy spiSe o ¢ast rovnice.
Prezentace vysledkl simulace (strana 70 az 74) formou sady grafii 2x3 na stranku A4 s nékolika soub&znymi
pribéhy, které se Casto prekryvaji, neni vhodna a piehledna. Asi by bylo vhodnéjsi pribéhy simulaci zobrazit ve
vétsich grafech napftiklad v ptiloze.

Obsahov¢ se autor pustil do odvozeni matematického modelu robotu a z textu neni zcela ziejmé, jak je cely
projekt uspé$ny. Napiiklad v kapitole 3.2 vénované porovnani vysledkd jsou uvedeny parametry jakéhosi
manipulatoru (hmotnosti a délky ramen, rozsahy motort), ale neni ziejmé, zda se jedna o fiktivni manipulator
nebo skute¢ny konkrétni robot od firmy ABB. S tim souvisi prvni dvé véty v kapitole 2.1 na stran€ 51 nad
obrazkem 2.1, kde jsou dva neidentifikované Sestiosé¢ angularni manipulatory od firmy ABB. Autor
pravdépodobné uvazuje prvni tii osy.

Celkové se jedna 0 rozsahlou komplexni praci na poli navrhu matematického modelu fizeni robotu v¢etné jeho
realizace v simula¢nim softwaru, coz povazuji za nadstandard klasické absolventské inzenyrské prace.

Do diskuse u obhajoby davam nasledujici dotaz:
1. Vysvétlete, jak rozsahla data pro vypocet parametrii simulace mate na mysli ve téetim odstavci
v kapitole zavér? Kolik bajtl v operaéni paméti zabira tamtéz zminiovana matice 3x3?

Doporucuji ptedlozenou diplomovou praci k obhajob¢ a hodnotim ji zndmkou velmi dobfte.

Podpisem soucasné potvrzuji, ze nejsem v zadném osobnim vztahu k autorovi prace
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