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Komentdre ¢i pfipominky:
V diplomové praci se autor nevyhnul problémim s jazykovou Urovni textu.
V diplomové préaci mi chybi vice ilustraci a grafli prokazujici autorovy zavéry.
V elektronickych prilohach bych uvital nejen zdrojova data konstrukce kostky ve formatu *.ipt, Ci

*.iam, ale i ve formé béznych grafickych format( typu *.jpeg pro rychly nahled. Video s ovérenim
funkénosti modelu kostky bych uvital v pfiloze také.
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Celkové zhodnoceni:

Kap. 2.6 Stabilizace pomoci setrvacniku dobfe popisuje za vzorového vyuziti citaci danou
problematiku. Volba fidici jednotky se omezuje na: ,Arduino s nejvy$$im vypocetnim vykonem, takze
by nemél nastat problém." Uvital bych zakladni parametry misto dojm{. Chybi mé dovysvétleni, k
¢emu je pouzito Arduino, kdyz autor pise, Ze k ovladani motort je pouzit Matlab. Model inverzniho
kyvadla se setrvacnikem je dle autora vyzkou$en a funkéni. Data méfeni se ale skladaji pouze z
jednoho grafu. MéFeni v celém rozsahu pohybu inverzniho kyvadla v DP neni. Kap. 4.1 3D tisk je
dobfe zpracovana a kostka na obrazku 4.3 vypada kvalitné. V Kap. 4.2.2 je testovani jednotlivych
motorll, nezavisle i v soubézném provozu, nicméné je k dispozici pouze jediny graf obr. 4.4 pro osu x.
Neni jasné, jak se mlze kostka pohybovat v rozsahu -100 az 180°. V Kap. 5 je dobie popsan mat.
model kostky Cubli, i rizné metody odvozeni v literature, nicméné citace dané literatury zde neni.
Déle je provedena validace modelu a diskuse nad vysledky. V Kap. 6 je diskutovan navrh regulace,
ale jiz ne pro MIMO nelin.systém, k €emuz byl v pfedchozi kapitole vytvofen model, nybrz regulace
pouze jedné strany kostky. To je v pofadku, nicméné by to autor mél uvést. V grafech je vidét pribéh
simulace LQR regulace. Co chybi je porovnani simulace s testem na realné kostce. Celkové Ize fici,
ze autor sestavil prototyp mechatronické kostky, vytvofil simulaéni model i Uspé&$né na modelu jedné
strany kostky otestoval jednu z metod Fizeni, nicméné vzhledem k nedostatku dodanych grafl jak ze
simulace, tak z porovnani z realného méreni Ize tézko vyvozovat, jak moc dany model odpovida
realité a s jakou jistotou Ize dany model a kostku pouzivat na testovani algoritm fizeni.

Otazky k obhajobé:

1.V Kap. 2.2 je diskutovana stabilita systému, nicméné tématem diplomové prace je nelinearni
systém, jehoz stabilita se zasadnim zplUsobem li$i od stability lin. systém, ktera je v této kapitole
popisovana. V ¢em se li§i stabilita nelin. a lin. systému?

2.V Kap. 3.3 jsou odvozeny pohybové rce pro model inverzniho kyvadla, nicméné chybi popis
vyslednych veli¢in @s a @c. Uvital bych schéma inverzniho kyvadla a definici nulového bodu v
soufadnicovém systému. Byla provedena validace matematického modelu inverzniho kyvadla s
realnym modelem a pfipadné Upravy parametrd napf. tfeni lozisek?

3. Vysvétlete graf 4.4 s ohledem na rozsah pohybu kostky -100° az 180° (rozsah max. 90°?)

4.V DP bylo pro kostru modelu vyuzito 3D tisku. Co v&e bylo praci autora? Uplny navrh konstrukce,
¢i autor vyuzil jiz hotovych podklad@? Pokud je v§e praci autora, je $koda, Ze to neni zdliraznéno.

Celkova klasifikace a doporuceni k obhajobé:

Préce spliiuje pozadavky na udéleni akademického titulu, a proto ji doporucuji k obhajobé
Navrhuji tuto praci klasifikovat stupném: Dobre (3)

Podpisem soucasné potvrzuji, Zze nejsem v Zadném osobnim vztahu k autorovi prace ,
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V Rosenheim dne 01.06.2022 I |
V4 . o7
podpis oponenta prace
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