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prace:

I1. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani ‘mimoFédné naro¢né ‘

Cilem prace bylo vytvofit platformu pro fizeni pohybu koule po rovné podlozce pomoci
akustického tlaku. Ukolem studenta bylo navrhnout a postavit platformu, nastudovat a
vyresit optimalizacni Ulohu pozicovani tlakového bodu, vytvorit dynamicky model pro
zpétnovazebni fizeni a navrhnout fizeni pfi pouziti zpétné vazby z kamery.

Vzhledem k zabéru potfebnych znalosti a objemu implementacni Cinnosti povazuji zadani
za mimoradné narocné.

SpInéni zadani 'spInéno |

Objem prace v zadani je pro bakalarskou praci vysoky, proto je myslim pripustné, ze prvni
dva body zadani vznikly v kooperaci s kolegou Josefem Matousem. Student v téchto
bodech navrhl zejména vizualni zpétnou vazbu. Oba body byly vzajemnym usilim spinény.
Uloha modelovani a fizeni se jiz studentdim neprolina a Ize ji, i dle slov autora, povazovat
za samostatnou. Oba body, 3 a 4, byly také spinény.

Hodnoceni feSeni C- dobre |

Po UGvodu, ktery obsahuje hezkou prezentaci existujicich akustickych manipulatord,
nasleduje popis funkéniho usporadani platformy. Vizualni zpétna vazba je dobre popsana,
popsano, toto zfejme resi pouzity skript.

Transformace souradnic probihd nejprve homografickou transformaci do roviny snimacd,
zde by stalo za uvézeni korigovat nejprve také sudovitost. Poté jsou podobnostnimi
transformacemi souradnice prevedeny do souradnic kulicky. Autor mél zamér popsat
transformace matematicky spravné, nicméné se v popisu zamotava a bohuzel také
vyslednou polohu kulicky pocitd na spodni stranu plexiskla, nikoliv do stfedu kulicky nad
plexisklem. Obrazek 4.6b pak ukazuje na systematickou chybu mezi odhadem polohy a
aktuaci v bodech vzdalenych od stredu.

Kapitola 5 popisuje vypocet fazi jednotlivych UZ ménic¢d. Nicméné ani zde si ¢tenar neni
zcela jist, jak se k vyslednym fazim dojde.

Kapitola 6 hezky popisuje tvorbu dynamického modelu s valivym a vizkéznim trenim.
Identifika¢ni experimenty jsou dobre zdlvodnény a prezentovany. Pouze je Skoda, Ze zde
nejsou popsany také vysledky experimentl s jinymi typy kouli, nez jaka byla vybrana.
Ridici systém je popsan v kapitole 7. Akénim prostorem pro kulicku o priméru 8mm je
kruh s radiusem 10mm od strfedu, coz je pod polem UZ ménic¢d 8x8 cm bez blizsiho
vysvétleni obtizné pochopitelné. Nicméné v tomto navrzeny PID a LQR regulator sleduje
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referenci. Nejobtiznéjsim prvkem celého ridiciho systému je Kalmandv filtr a kompenzace
zpozdéni rozpoznavani obrazu. Rizeni je déle ztizeno nutnosti transformovat akéni zasah
regulatoru - silu - do reference tlakového bodu, coz vzhledem k neznamé skutecné poloze
klade velké ndaroky na presnost predikce modelem. Tuto Ulohu se studentovi podafrilo
uspésné vyresit.

Odborna uroven |A - vyborng |

Pripomenme, Ze se jednd o bakalarskou prdaci. Presto vSak student v praci vyuziva
techniky, které se vyucuji az v magisterském studiu. Pouziva je jako nastroje, nicméné
umi je spravné pouzit. V tomto ohledu je prace na vysoké Urovni!

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace \A-vyborné \

Prace je psana v ¢eském jazyce a obsahuje pouze minimalni mnozstvi preklepl. Formalni
Zzpracovani prace je na vysoké urovni.

Vybér zdrojh, korektnost citaci A - vyborné |

Dle mého nazoru student vérné a ddsledné cituje existujici zdroje. Nékolikrat se vymezuje
také vUci praci Josefa Matouse, nicméné napr. u vypoctu fazovych zpozdéni jsem si nebyl
jist, kdo je autorem.

111. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Pri hodnoceni prace jsem se snaZzil byt konkrétni a vécné oponovat predlozenou praci. Jako
zavérecna prace studenta bakalarského studia ji vsak hodnotim jako velmi nadprimérnou.
Pokud bude p. Kollarcik s akustickou manipulaci i dale pokracovat, pak vérim, Ze dosahne
jisté excelentnich vysledkd.

Pfedlozenou zaverecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném (g _yeimi dobre. |

Otazky oponenta zavérecné prace:

1. Obraz kulicky a pole UZ sensor( prochdzi do kamery pres nezanedbatelné vysoké
plexisklo. Jaky je vliv translace obrazu diky lomu svétla v plexiskle zejména pro krajni body
kalibrace/snimani?

2. Manipulacni prostor pro kulicku se zda byt, také s ohledem na presnost fizeni, maly. Za
jakych podminek muizZe byt akéni prostor rozsifen?

Datum: Podpis:
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