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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;si
Zadani prace klade na studenta vysoké naroky v oblasti videometrie, modelovani dynamickych systém( a navrhu fidicich
systému véetné prevodu algoritm( do embedovanych zatizeni.

SpInéni zadani splnéno

Zadani bylo vyhovéno. Student vyrobil prohnuty povrch pro magnetickou platformu, implementoval videometrické méreni
polohy kuli¢ky, vytvofil a verifikoval model pohybu kuli¢ky a navrhl fidici systém zajistujici stabilni oscilace kulicky v jedné
roviné.

Zvoleny postup reSeni vynikajici
Postup feseni i samotny text popisuji jakymi cestami se student pfi feSeni prace ubiral. Dobfe jsou popsany i alternativy,
které nebyly pro dosazeni vysledného ucinku pouzity, ale napomahaji dokresleni celkové predstavy o feSeném problému.

Odborna uroven A - vyborné

Kapitola 2 popisuje navrh tvaru povrchu magnetické platformy. Zde student celil spiSe praktickym problémim pfi vyrobé
finalniho vyrobku.

V kapitole 3 je podrobné a rigorézné popsano odvozeni dynamického modelu pohybu kulicky na prohnutém povrchu. Tato
kapitola je ozdobou této prace a jeji odborna Uroven prekracuje ramec bakalaiské prace. Odvozené modely na kratkém
Casovém horizontu dobte predikuji chovani redlného systému.

V kapitole 4 student popisuje méreni polohy kulicky pomoci videometrie. Zde bylo hlavnim ukolem nalézt vhodny
kompromis mezi pfesnosti méreni a dosazitelnou vzorkovaci frekvenci.

Kapitola 5 zachycuje navrh fidiciho systému pro dosaZeni stabilnich oscilaci v jedné normalové roviné k povrchu — konkrétné
pravé v rovingé XZ vzhledem k soufadnicovému systému uréenému aktuacnimi civkami. Ridici algoritmus vyuZivd dva
nezavislé reguldtory, jeden pro laterdlni stabilizaci kulicky do roviny XZ a druhy pro udrzeni stabilnich oscilaci v této roviné.
Regulator laterdlni stabilizace (PID) je v textu popsan jednou vétou a jeho zabudovani do celkového regulatoru na obr. 5.1
neni zfejmé. Reguldtor oscilaci je vjednom ptipadé PID sledujici ubihajici referenci, vdruhém ptipadé On-off regulator
regulujici na konstantni rychlost kulicky. Pouzité metody regulace funguji a bylo experimentalné ovéreno, Ze s jejich pouzitim
Ize dosahnout stabilnich oscilaci kulicky. Vyhrady mam pouze k podkapitole 5.4.1 Linear observer, ktera neni vécné spravné
—viz ,Dal$i komentare” v zavéru posudku.

Formalni a jazykova lroven, rozsah prace A - vyborné

Prace je prehledné ¢lenéna, dobfe se Cte a rychle se v ni orientuje. Pouzita znaceni a formatovani pIné odpovidaji zazitym
konvencim odborné literatury a zvyklostem oboru, coZz znacné napomaha pochopitelnosti matematickych formulaci. Prace je
napsana v anglickém jazyce, jazykova urovern je excelentni!
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Vybér zdroju, korektnost citaci B - velmi dobie
Student konzistentné a vérné cituje pouzité zdroje. Oddéleni vlastniho pfinosu od poznatki prevzatych z literatury je jasné
oddéleno. Student se vsak dopustil dvou cita¢nich nedostatkd:

1. Nastranach 2, 3, 5 a 35 cituje praci ,,J. Zemanek and Z. Hurdk. Experimental modular platform for distributed planar
manipulation by shaping magnetic field. 2015“, kterou uvadi jako nepublikovanou. lJestlize poznatky z citované
prace nebyly publikovdny, pak maji byt soucasti této bakalafské prace. Pfipadné doporucuji uvést, kam autofi
zniménou prdci planuji publikovat. Magneticky model a zpétnovazebni linearizaci nelze z uvedenych zdroju
dohledat.

2. Na stranach 2, 7 cituje autor vlastni praci ,,Extension of magnetic platform for manipulation on a curved surface.
Individual project”, kterd viak také neni vefejné publikovana/dostupna. Uvedené citace se nicméné spiSe snazi
osvétlit, co jiz bylo hotovo v predchozich etapach prace a zminéna fakta jsou vidy plné uvedena.

Dalsi komentare a hodnoceni

V podkapitole 5.4.1 Linear observer -jestlize vzorkujete odhadovac n-krat rychleji nez méreni, pak dynamika chyby odhadu je
e(k+1)=(A—-LC)e(k) + LC[x(k) — x(k — m)], kde m je poet vzorkovacich period odhadovade od posledniho méfeni.
Chyba odhadu tedy nekonverguje do nuly. Pokud chcete, aby tomu tak bylo, doporucuji v ¢ase mezi mérenimi iterovat
odhadovac v oteviené smycce a teprve az pfijde méfeni korigovat odhad stavu injekci z vystupu navrzenou na vzorkovaci
frekvenci méfeni.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Otdzky k obhajobé:

1. Jsou vyuZivany pritaZlivé i odpudivé sily aktuacnich civek pfi plisobeni na kulicku?

2. Nepomohla by odhadu stavu v ,,resetovaném odhadovaci” (podkap. 5.4.2) informace o vektoru rychlosti
kulicky ze dvou minulych konsekutivnich méreni kamerou namisto nekorigovaného dosavadniho odhadu
rychlosti?

3. Jak je reguldtor laterdlni stabilizace a reguldtor oscilaci zapojen do fidiciho systému na obr. 5.1?

Celkova uroven prace prevysuje ramec bakalarské prace a je odborné na vysoké trovni.
PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

Datum: 9.6.2015 Podpis:
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