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Cilem prace diplomanta byl navrh a realizace konstruk¢éniho feSeni modelu laboratorniho
modelu kulicka na ty¢i a jejiho fizeni mikropocitacovym regulatorem. Diplomant mé¢l tedy
vytvorit funkéni konstrukei zvoleného laboratorniho modelu vyuzitelného v oblasti testovani
fidicich algoritmii. Pro tento model mél vytvofit piislusny software (firmware) fidiciho
mikropocitace jednotky modelu.

Rozsah predkladané prace je cca 60 stran Cistého textu.
Text prace lze rozd¢lit na ¢ast teoretickou a praktickou.

V teoretické Casti prace diplomant proved! stru¢nou reSerSi na zadané téma diplomové préce.
Postupné je zde uveden vycet praci s obdobnou tematikou, bohuZel bez jejich blizsiho popisu.
Teoreticka ¢ast obsahuje i ¢astecny popis vybranych konstrukénich komponent, jejichz pouziti
diplomant planuje v praktické ¢asti DP. Je zde proveden i velmi struény popis terminologie
Z teorie automatického fizeni.

Prakticka ¢ast DP popisuje postup realizace konstrukce modelu kuli¢ky na ty¢i. Soucasné jsou
zde popisovany moznosti realizace konstrukce vlastni drahy kuli¢ky na ty¢i a mozné zptisoby
jejiho ovladani. Tento popis, stejné jako nékteré dalsi podkapitoly, by mély byt umistény spise
Vv teoretické ¢asti prace. Propojeni jednotlivych komponent je uvedeno pouze ve formé tabulky
signall. Tento zpisob neni pro pifipadnou realizaci pfili§ vhodny. Tvar realizovaného PSD
regulatoru, pro ktery diplomant pouziva oznaceni PID regulator, je uveden pouze jako jedna
z rovnic (viz rovnice 5.2 a dopliiujici otazka €. 4). Navrh konkrétniho PSD regulatoru modelu
by bylo vhodné popsat podrobngji, napiiklad vyvojovym diagramem, nebo casti kodu
mikropocitace. Taktéz by bylo vhodné doplnit kapitolu firmware o jeho podrobnéjsi popis.
Prakticka Cast je zakonc¢ena stru¢nou kapitolou 6.6, s vysledky testovani regulatorti nastavenych
metodou pokus-omyl a zvolenych hodnot PID (PSD) reguléatoru.

Piipominky bych mél k celkové koncepci prace. V textu préace je diplomantem, pomérné ¢asto,
voleno ne zrovna standardni pojmenovani velicin popisujicich regulacni obvody, respektive
jeho stav a chovani. Napf. ,,Doba ustaleni (viz str. 17), kdy mél diplomant na mysli jisté dobu
regula¢niho pochodu, misto terminu ,,Zanedbané sily* (viz str. 17), by mé&lo byt spiSe pouzito
terminu ,,Zjednoduseni modelu®, ,,Pferuseni tlacitka* (viz str. 49), ,,zmacknuti tlaéitka“ (viz str.
49) atp. Student striktné€ nerozliSuje oznaceni ,,model*, které je pouZzito, jednou pro fyzicky,
podruhé pro simula¢ni model. Jako fidici mikropocita¢ byl zvolen mikropocita¢ Atmega32A fy
Microchip, ktery je soucasti vyvojoveho kitu EVB 5.1. Na obr. 6.2 na str. 45 diplomant
prezentuje ,,Celkové konstrukéni feSeni, kde je vidét ne pfili§ vzhledné uspotfadani
propojovacich vodicl, rozloZeni ovladacich a vizualizacnich prvkl bez jakéhokoliv popisu.
Takovato realizace fidiciho modulu modelu, s vyvojovym kitem, je sice mozna, ale spiSe jako
urcita faze vyvoje hardwarové realizace. Pro finalni feSeni by bylo jist¢ vhodné provést vlastni
navrh elektronické jednotky modelu, s vynechanim, pro tuto konstrukci, nevyuZitych casti



elektronickych obvodi vyvojového kitu. Pro napajeni konstrukce pouZil diplomant dva
oddélené zdroje, coz zfejmé znemoziuje autonomni provoz modelu, bez ptipojeného osobniho
pocitace (viz dopliujici otazka €. 4). Prakticka ¢ast by méla obsahovat podrobny popis kalibrace
snimace polohy, ktera neni v textu préce, ani v pifiloze uvedena. Ptitom otazka kalibrace
snimace (1) regulovanych veliin je zéasadni, pro UspéSnou realizaci regulac¢nich pochodt
systému. Celkovou konstrukci laboratorniho modelu by bylo vhodné doplnit podrobnéjsimi
schématy, vykresy mechanickych ¢asti a konstrukéni fotodokumentaci.

Z vyse uvedenych duvodu Ize logickou stavbu a stylistickou uroven prace oznacit za
dostate¢nou.

Diplomant pracuje standardné s pouzitymi literarnimi zdroji, které ptislusné cituje. Nekteré
obrazky postradaji pfislusné citace (napt. obr. 3.1, 3.2, 4.1-4.3, atp., kdy se jednd ziejm¢ o
tvorbu autora).

Zavérem lze konstatovat, Ze diplomant splnil podstatné body zadani DP. Tim prokazal
schopnost samostatné fesit zadané cile DP a prace spliiuje pozadavky kladené na tento typ
zéverecnych praci.

Diplomant by mohl pii obhajobé odpovédét na nasledujici otazky:

1. Mate né&jak feSeno beznarazové prepinani manuélniho a automatického rezimu?

2. Mate skute¢né implementovan algoritmus PSD regulatoru podle rovnice 5.2?

3. Vysvétlete podrobnéji vyznam regulacnich pochodt na obrazcich ¢. 6.7 a 6.8, na str. 51
a52.

4. Je konstrukce modelu schopna ¢innosti i bez pripojeného pocitace PC?

Piedlozenou diplomovou praci doporucuji K obhajob¢ a navrhuji hodnoceni stupném

V Pardubicich 6. 6. 2025 Ing. Libor Havlic¢ek, Ph.D.



