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Pfedlo?ena diplomova prace pana Bc. Pavla Snabla se zabyva Fizenim redundantniho
paralelniho mechanismu Slading Star se zaméfenim na metody ,, Augmented PD Control“ a
,Computed Torque Control“. Jejimi cili bylo sezndmeni s problematikou fizeni redundantnich
struktur, vytvoreni simulacniho modelu struktury Sliding Star a aplikace metod fizeni na
tento model s naslednym ovérenim na redlném laboratornim modelu stroje Sliding Star.
Pradce md rozsah 96 stran, obsahuje 52 obrazkd a je kni pfilozen CD disk s programy a
elektronickou verzi prace.

Prvni ¢ast prace tvofi zajimavy prirez historii mechanismu s paralelni kinematikou az
po soucasné uspésné koncepty. V teoretické ¢asti jsou dale popsany postupy pro modelovani
kinematiky a dynamiky téchto stroju, v€etné metod pfevodu do nezavislych souradnic a do
redundantnich souradnic, které jsou ndasledné pouzity i v praktické ¢asti. Teoreticky jsou
popsany také metody pouzivané pro fizeni paralelnich struktur, opét s didrazem na nasledné
pouzité pristupy ,,Augmented PD Control“ a ,Computed Torque Control“. V praktické casti
prace je nejprve vytvoren dynamicky simulaéni model stroje Sliding Star, na ktery jsou
nasledné pouzity vySe uvedené metody fizeni a jsou provedeny simulaéni experimenty.
Prace tak pokryva vsechny cile definované v zadani.

Redenad problematika je pomé&rné obtiznd a diplomant pfi jejim Feeni prokazal
schopnost propojit své znalosti z teorie mechaniky s metodami fizeni. Prokazal také dobré
zvladnuti prace v prostfedi Matlab/Simulink a v neposledni fadé také schopnost aplikovat
teoretické zavéry na realné zafizeni.

Po grafické a formalni strance je prace zpracovana velice p&kné. Clenéni na kapitoly je
logické, rovnice a obrdazky jsou Cislovany a odkazovany v textu, stejné tak citace. UziteCny je
pfehled pouzitych symboll. Celé zpracovani je peclivé, prace je prehledna a dobre Citelna.
Prakticky se neobjevuji ani zadné preklepy nebo gramatické prohresky. Mél bych tak pouze
vytku k formulaci ,,... natoceni pracovniho bodu” na str. 49 (Iépe by bylo natoceni platformy),
v popisu obrazku 3.1 chybi zdroj (z citace v textu neni patrné, Ze je obrazek prevzaty) a dale
doporuceni pro vykresleni grafi, ve kterych se objevuji spole¢né délkové a rotacni
soufadnice. Vzhledem ktomu, Ze jejich absolutni hodnoty se ¢asto dost lisi, bylo by
vhodnéjsi pouzZit pro né na svislé ose grafli dvé rizna méritka. U obrazkud v kapitole 7.4.2 by
také bylo vhodné doplnit legendu o informaci, ktera ktivka predstavuje ktery pohon. | pfes
uvedené pripominky povaZuji zpracovani prace za zdafilé.

Rad bych, aby se autor v prlibéhu obhajoby vyjadfil k nasledujicim otazkam:

1- pro paralelni roboty typu delta je charakteristickd vysoka rychlost a opakovatelnost
polohovani. Jakd metoda fizeni je u nich pouzita?



2 - vrovnici (3.24) na str. 22 se objevuje projektor Nj, pro ktery plati N; = N]-T = N;N;.
MUZete zavedeni N; podle (3.24) né&jak blize popsat, napf. ukazkou na konkrétnim
prikladu?

Zavérem konstatuji, e predloiend prace pana Bc. Pavla Snéabla dle mého nazoru
splnila vyty¢ené cile a doporucuji ji k obhajobé s navrienym hodnocenim klasifikacnim
stupném:

»A - vyborné “.
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