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Pan Rahu| Sharma narozený v roce ].985 získa| v roce 2013 titu| M.Tech na Amrita Schoo| of
Engineering, Ettimadai, lndie v oboru ,,Embedded Systems.,. Toto studium by|o osvědčením o uznání
VŠ vzdě|ánía kva|ifikace v Čn Č.;' 278/rvzslrvzs/Ool9lL6 uznáno jako vzdě|ánív oboru ,,Techno|ogie ve
Vestavěných systémech,, a potvrzeno jako rovnocenné s Vš vzděláním v ČR abso|vovaném v SP N2612
E|ektrotechnika a informatika, So 3902T046 Řízení procesů.

od října 2013 do záři 2oL6 by| studentem prezenční formy studia studijního oboru 2612V070
lnformation, Communication and Contro| Techno|ogies v ang|ickém jazyce a by| podporován

stipendiem V programu SVAGATA Erasmus Mundus Action 2. od října 2oL6 je studentem prezenční

formy studia studijního oboru 2612V070 |nformační, komunikační a řídicítechno|ogie v českém jazyce.

V období|et 2013 až201'6 s|ožiI předepsané zkoušky z předmětu ,,EngIish for Scient ists,.a t říodborných
předmětů. V červnu 201.6 vykonaI SDZ s písemnou částí na téma ,,MobiI Robot Motion Contro|,,  a
předměty ,,Se|ected Chapters from Applied Mathematics,,, ,,Continuous Systems Mode||ing and
Simu|ation,,. Ve své vědecké činnosti se po ce|ou dobu doktorského studia věnuje prob|ematice řízení
dynamických systémů s důrazem na využití principů prediktivního řizení a prob|ematice mode|ování a
simu|aci spojitých dynamických systémů se zaměřením na mobi|ní roboty a mechatronické systémy.
Výs|edky své vědecké a odborné činnosti pravidelně pub|ikova|, o čemž svědčí skutečnost, že je

autorem nebo spo|uautorem 7 příspěvků na mezinárodních konferencích, 2 č|ánků v časopisech a 4
příspěvky na konferencích vydaných jako součást pubIikací Springer. Během studia se disertant zapoj iI
do řešení4 projektů internígrantové soutěže Univerzity Pardubice.

Vyjádření k disenační práci

Disertační práce je věnována prob|ematice návrhu diskrétního řízení pohybu mobi|ního robotu po
předem známé trajektor i i  za předpok|adu zna|ost i  aktuálnípolohy' Návrh řízení pohybu robotu vychází
ze znaIost i  spoj i tého kinematického a dynamického modeIu robotu. Disertant provedI návrh
dvouúrovňového řízenívyužívajícív obou úrovních prediktivní regu|átor. Na simulacích ukázaI výsIedný
pohyb robotu s|edujícího zadanou trajektorii včetně prvotního přib|ížení zvýchozí pozice pro různé
strategie řízení. Porovnání provedI pro standardně používaný jednoduchý způsob řízení i  pro
specia|izované řešení uváděné v |iteratuře. Tím, že disertant při návrhu řízení uvažovaI i dynamické



chování robotu se jeho řešení | iší od standardních postupů, kdy se př i  návrhu řízení uvažuje pouze

kinematické chování robotu. Da|šíod|išnostíje použití prediktivních regu|átorů, což vytváří možnost,
jak do návrhu korektně zahrnout zna|ost i  o omezení, jak v kinematické část i  (zrych|ení robotu a
odstředivou sí|u na něj působící), tak i  v dynamické část i  (otáčky a proud motoru). Negativem tohoto
přístupu je a|e zvýšená výpočetní náročnost. Tento prob|ém částečně řeší dvouúrovňový návrh řízení
umožňující distribuci výpočtů do různých zařizení'

Pro potřeby návrhu i  s imulací se disertant podí|e| na vytvoření matematického dynamického mode|u
ideá|ního diferenciá|ně řízeného robotu zahrnujícího kromě dynamiky podvozku robotu i  dynamiku
pohonu se stejnosměrnými e|ektromotory s permanentními magnety'

Návrh řízení předpok|ádá zna|ost aktuá|ní po|ohy robotu. Disertant se zabývaI i  tímto prob|émem a
navrhI způsob určení po|ohy pomocíana|ýzy obrazu kamery snímající prostor pohybu robotu a provedI

i někoIik prakt ických experimentů. Vzh|edem k nedostatku času a rozsahu práce na řešení neby|o
určení po|ohy do práce zahrnuto.

Stanovisko školitele

Disertant během studia prokázaI schopnost samostatné práce a tvůrčího přístupu př i  řešení zadaných
úko|ů. Zaměření práce odpovídá oboru doktorského studia Včetně cí|e práce - vytvoření dynamického
matematického modeIu diferenciá|ně řízeného mobiIního robotu, návrh jeho íízeni a s imu|ačníověření
návrhu včetně porovnání s přístupy uvedenými v |iteratuře Práce vyuŽívá sofistikovaných
matematických metod a metod moderníteorie řízení. Disertačnípráce pana Rahu|a Sharmy má dobrou
formální úroveň a sp|ňuje všechny požadavky k|adené na tento typ práce, a proto j i  doporučuji
k obhajobě.
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