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Charakteristika doktoranda

Pan Rahul Sharma narozeny v roce 1985 ziskal vroce 2013 titul M.Tech na Amrita School Of
Engineering, Ettimadai, Indie v oboru ,,Embedded Systems”. Toto studium bylo Osvéd¢enim o uznani
VS vzdélani a kvalifikace v CR C.j. 278/rvzs/rvzs/0059/16 uznéano jako vzdélani v oboru , Technologie ve
vestavénych systémech” a potvrzeno jako rovnocenné s VS vzdé&lanim v CR absolvovaném v SP N2612
Elektrotechnika a informatika, SO 3902T046 Rizeni procest.

Od fijna 2013 do zdfi 2016 byl studentem prezencni formy studia studijniho oboru 2612V070
Information, Communication and Control Technologies v anglickém jazyce a byl podporovan
stipendiem v programu SVAGATA Erasmus Mundus Action 2. Od fijna 2016 je studentem prezencni
formy studia studijniho oboru 2612V070 Informacni, komunikacni a fidici technologie v ¢eském jazyce.

V obdobilet 2013 az 2016 slozil pfedepsané zkousky z predmétu ,English for Scientists” a tfi odbornych
predmétd. V €ervnu 2016 vykonal SDZ s pisemnou ¢ésti na téma ,Mobil Robot Motion Control” a
predméty ,Selected Chapters from Applied Mathematics”, , Continuous Systems Modelling and
Simulation”. Ve své védecké Cinnosti se po celou dobu doktorského studia vénuje problematice Fizeni
dynamickych systému s dGrazem na vyuZziti principt prediktivniho fizeni a problematice modelovani a
simulaci spojitych dynamickych systémua se zamérenim na mobilni roboty a mechatronické systémy.
Vysledky své védecké a odborné cinnosti pravidelné publikoval, o ¢emZ svédéi skuteénost, Ze je
autorem nebo spoluautorem 7 prispévkl na mezinarodnich konferencich, 2 ¢lankd v ¢asopisech a 4
pfispévky na konferencich vydanych jako soucast publikaci Springer. BEhem studia se disertant zapojil
do fedeni 4 projektl interni grantové soutéze Univerzity Pardubice.

Vyjddreni k disertacni prdaci

Disertacni prace je vénovana problematice ndvrhu diskrétniho fizeni pohybu mobilniho robotu po
pfedem znamé trajektorii za pfedpokladu znalosti aktudIni polohy. Navrh fizeni pohybu robotu vychazi
ze znalosti spojitého kinematického a dynamického modelu robotu. Disertant proved| navrh
dvouuroviiového Fizeni vyuZivajici v obou trovnich prediktivni regulator. Na simulacich ukazal vysledny
pohyb robotu sledujiciho zadanou trajektorii véetné prvotniho pfiblizeni z vychozi pozice pro rdzné
strategie Ffizeni. Porovnani proved| pro standardné pouZivany jednoduchy zplisob fizeni i pro
specializované feSeni uvadéné v literatute. Tim, Ze disertant pfi navrhu fizeni uvazoval i dynamické



chovani robotu se jeho feseni lisi od standardnich postupt, kdy se pfi ndvrhu fizeni uvazuje pouze
kinematické chovani robotu. Dalsi odliSnosti je pouziti prediktivnich regulator(, coz vytvari moznost,
jak do navrhu korektné zahrnout znalosti o omezeni, jak v kinematické ¢asti (zrychleni robotu a
odstredivou silu na néj plsobici), tak i v dynamické casti (otacky a proud motoru). Negativem tohoto
pfistupu je ale zvySena vypocetni ndrocnost. Tento problém ¢astecné resi dvoutroviiovy ndvrh fizeni
umoznujici distribuci vypocth do rdznych zafizen.

Pro potieby navrhu i simulaci se disertant podilel na vytvoreni matematického dynamického modelu
idedIniho diferencidlné fizeného robotu zahrnujiciho kromé dynamiky podvozku robotu i dynamiku
pohonu se stejnosmérnymi elektromotory s permanentnimi magnety.

Navrh fizeni pfedpokladd znalost aktudlni polohy robotu. Disertant se zabyval i timto problémem a
navrhl zplisob urceni polohy pomoci analyzy obrazu kamery snimajici prostor pohybu robotu a proved|
i nékolik praktickych experiment(i. Vzhledem k nedostatku casu a rozsahu prace na feseni nebylo
urceni polohy do prace zahrnuto.

Stanovisko skolitele

Disertant béhem studia prokazal schopnost samostatné prace a tvirciho pristupu pfi feSeni zadanych
Ukold. Zaméreni prace odpovida oboru doktorského studia vcetné cile prace — vytvoreni dynamického
matematického modelu diferencialné fizeného mobilniho robotu, névrh jeho Fizeni a simulac¢ni ovéfeni
navrhu véetné porovnani s pristupy uvedenymi v literature Prace vyuziva sofistikovanych
matematickych metod a metod moderniteorie fizeni. Disertacni prace pana Rahula Sharmy ma dobrou
formalni droven a spliuje vSechny pozadavky kladené na tento typ prace, a proto ji doporuduji
k obhajobé.

v Pardubicich dne 22. kvétna 2017 \ ..................................

doc. Ing. F//antiéek Dusek, CSc.
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