Oponentni posudek diplomové prace
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Polohovani tensegritickych struktur
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Piedlozena diplomova prace pana Bc. Juraje Lieskovského 0 rozsahu 66 stran méla za
ukol zpracovat problematiku polohovani tensegritickych mechanismi. M¢l byt navrzen
zpusob simulace vazby ,kladka — poddajné lano“, sestaven simulaéni model
polohovatelného/rekonfigurovatelného  tensegritického ~ manipuldtoru = a  ovéfena
polohovatelnost sestaveného modelu. Autor zpracoval modely jak v prostiedi Simscape, tak
V programovacim jazyce ,JJulia®“ navrzeném pro modelovani soustav mnoha téles.

Hodnoceni tématu diplomové prace

Téma diplomové prace je aktualni a pfispiva k jednomu z vyzkumnych témat $koliciho
pracovisté, a to vyvoji budoucich mechatronickych struktur robotického typu zalozenych na
tensegritach. Student vytvofil model i v alternativnim prostiedi, které se jevi jako zajimava
alternativa pro modelovani téchto struktur. Vystupy prace tak jsou pfispévkem do vyzkumu
netradi¢nich robotickych 1 jinych mechanismi na $kolicim pracovisti 1 jinde.

Pristup autora k zadani a dosaZené vysledky

Kolega Juraj Lieskovsky pfistoupil k feSeni piedlozené problematiky velmi
samostatné. Zejména je tfeba ocenit jeho excelentni vhled do obecnych metod modelovani a
simulaci Soustav mnoha téles. O néco méné pozornosti je vénovano otazce vybéru samotnych
tensegritnich robotli a manipulétorti. Praci autor rozdélil do 5 hlavnich kapitol vénovanych
dynamice soustav mnoha téles, optimalizaci vstupd, dynamice tensegritické struktury,
splinové aproximaci pozadovanych trajektorii a aplikacim na tensegritické struktury. Slabinou
textu jsou znamky chvatu ¢i zamérné stru¢nosti projevujici se ne zcela srozumitelnou
prezentaci nékterych klicovych postupt a vysledka.

Otazky pro zodpovézeni v pribéhu obhajoby

PredloZzena diplomova prace je celkové na pomémé dobré urovni, originalnost a
kreativita je zejména v oblasti tvorby simula¢nich modeli mimotadna. Zpracovani textu prace
a detailnost prezentace vysledkt stanovenych zadanim ma ovsem jisté slabiny. Proto chci, aby
se student v priibéhu obhajoby detailngji vénoval nasledujicim otazkam.

1) U hlavni feSené struktury z obrazku 5.2 doplnte prehledné topologické schéma ukazujici
propojeni kinematickymi dvojicemi s ndzvy soutadnic, pfipojeni lan, kladek a polohu pohontl.
Obrazek ze Simscape neni dostatecné nazorny. To ztéZuje i srozumitelnost vysledki v
grafech.

2) Vysvétlete srozumitelnéji, jak daleko jste se dostal ve véci samotného fizeni pohybu. I v
abstraktu je pouze zminéna metoda ,,Computed torque®, pro kterou maji byt postupy v
kapitole 5.4 pouze pomocnym nastrojem. Bylo pro tensegritu pouzito fizeni metodou
Computed torque? Pokud ne, tak jakym jinym fizenim jste dociloval Zadaného pohybu, tedy
polohovani modelu?



3) Pouzil jste pro své modely dvé odlisné verze simula¢niho prostiedi. Mohl byste je na
zaklad¢ svych zkusenosti vzajemné porovnat ?

Zavér

Zavérem Kkonstatuji, ze piedlozena diplomova prace pana Bc. Juraje Lieskovského
spinila vytéené cile a naroky kladené na diplomovou praci ve studijnim programu
,Aplikované veédy ve strojnim inZenyrstvi®, doporucuji ji K obhajobé a pfes zminéné
nedostatky navrhuji v ptipadé Gsp€sné obhajoby jeji hodnoceni klasifikaénim stupném ,,B —
velmi dobie“.
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